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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Gebdude- oder Hof-
abschlussvorrichtung, wie beispielsweise ein Tor, eine
Tur oder ein Fenster.

[0002] Es besteht das Bestreben, Gebaude- und Hof-
abschlussvorrichtungen, wie beispielsweise Tore, Ture
oder Fenster zu automatisieren, d. h. automatisch zu 6ff-
nen bzw. zu schlieRen. Beim automatischen Offnen und
Schlielen besteht jedoch das Problem, dass sich im Be-
wegungsbereich der Gebdude- und Hofabschlussvor-
richtung eine Person oder ein Gegenstand befinden kann
oder dass sich eine Person oder ein Gegenstand durch
den Offnungs- bzw. SchlieRbereich der Gebaude- und
Hofabschlussvorrichtung hindurch bewegen kann. Im
Falle von Personen besteht flr die Personen ein Verlet-
zungsrisiko, wahrend beim entsprechenden Hindurch-
bewegen von Gegenstanden bzw. Positionieren von Ge-
genstanden im Bewegungsbereich der Gebaude- und
Hofabschlussvorrichtung eine Beschadigungs- bzw.
Zerstdrungsgefahr besteht.

[0003] Um dies zu verhindern, ist es beispielsweise
bei Sektionaltoren bzw. Rolltoren bekannt, die Abschlus-
skante mit einer Sensorik zu versehen, die eine Berih-
rung mit einem im Bewegungsbereich des Tores liegen-
den Gegenstandes erfalt und den TorschlieBmechanis-
mus zum Stillstand bringt. Ein derartiges System ist aber
beispielsweise bei einem aufschwenkenden Fenster
bzw. einer aufschwenkenden Tir in dieser Form nicht
umsetzbar.

[0004] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es da-
her, eine Gebaude- und Hofabschlussvorrichtung, wie
beispielsweise ein Tor, eine Tlr oder ein Fenster, derart
weiterzubilden, dass diese bei entsprechender Automa-
tisierung sicher verhindert, dass eine Kollision mit einer
im Bewegungsbereich stehenden bzw. durch diesen hin-
durch bewegten Person oder einem Gegenstand sicher
verhindert wird.

[0005] Erfindungsgeman wird diese Aufgabe dadurch
geldst, dass die Gebaude- und Hofabschlussvorrichtung
mindestens einen Sensor aufweist, der Ort und Ge-
schwindigkeit von Gegensténden in der Umgebung des
Bewegungsbereiches erfat. Uber diese Sensorik wird
nun der Gefahrenbereich um die Gebaude- und Hofab-
schlussvorrichtung herum beobachtet. Der Gefahrenbe-
reich ist derjenige Bereich, der bei automatischer Bewe-
gung der Gebaude- und Hofabschlussvorrichtung tber-
strichen wird. Durch diese Uberwachung soll eine dyna-
mische Erfassung und Bewertung von mdglichen Hin-
dernissen erfolgen. Hierzu wird die Information von Ab-
stand bzw. Entfernung, d. h. dem Ort des Gegenstandes
bzw. der Person, die absolute Geschwindigkeit der Ge-
baude- und Hofabschlussvorrichtung und/oder die rela-
tive Geschwindigkeit zum Hindernis genutzt.

[0006] Bevorzugte Ausgestaltungen der Erfindung er-
geben sich aus den sich an den Hauptanspruch anschlie-
Renden Unteranspriichen. Demnach kann die Geb&ude-
und Hofabschlussvorrichtung Gber einen Antriebsmotor

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

angetrieben sein, der Uber eine Signalauswerteeinheit
entsprechend den aufgenommenen Signalen ansteuer-
bar ist. Das bedeutet, dass die entsprechend aufgenom-
menen Signale bezuglich des Ortes und der Geschwin-
digkeit des sich im Uiberwachten Bereich befindenden
Gegenstandes oder der sich dort aufhaltenden Person
eine Bewertung durchgefiihrt wird und dass diese Signa-
le an den Antriebsmotor weitergegeben werden, um die-
sen gegebenenfalls anzuhalten oder die auf die Gebau-
de- bzw. Hofabschlussvorrichtung ibertragene Schliel-
bzw. Offnungsgeschwindigkeit zu verlangsamen oder
gegebenenfalls zu beschleunigen, um eine Kollision si-
cher zu verhindern.

[0007] Eswirdalso erfindungsgemaR Uberden Sensor
und die zugehdrige Signalauswerteeinheit der Abstand
zu einem Hindernis, die absolute Geschwindigkeit und/
oder die relative Geschwindigkeit zum Hindernis be-
stimmt.

[0008] Uber den Sensor sind auch Signale zum Errei-
chen der Endpositionen aufnehmbar. Die jeweils aktuell
aufgenommenen Signale zum Erreichen der Endposition
kénnen mit gespeicherten Vergleichswerten verglichen
werden.

[0009] Hierdurch kann ein selbstlernendes und selbst-
optimierendes System geschaffen werden.

[0010] Als Sensoren kommen wahlweise Sensoren
der Radartechnik, Lasertechnik, Infrarottechnik, Ultra-
schalltechnik und/oder Videotechnik in Frage. Bei Ein-
satz der Lasertechnik kann beispielsweise das Laser-
dopplerverfahren verwendet werden. Grundsatzlich ei-
genen sich sdmtliche Sensoren, die die Lage, d. h. den
Ortdes Gegenstandes und die Geschwindigkeit des Ge-
genstandes erfassen kénnen.

[0011] GemaR einer besonders vorteilhaften Ausge-
staltung ist der Sensor auf der bewegten Vorrichtung
selbst angeordnet. Zusétzlich kann bei Bedarf minde-
stens ein Sensor ortsfest aulRerhalb der bewegten Vor-
richtung angeordnet sein.

[0012] Weitere Merkmale, Einzelheiten und Vorteile
der Erfindung ergeben sich aus den anhand der Zeich-
nungen erlauterten Ausfiihrungsbeispielen. Es zeigen:

Fig. 1:  eine Ansicht eines eine Drehfligelbewegung
ausfihrenden Gartentores in der Ansicht von
vorn,

Fig. 2:  die Ansicht gemaf Fig. 1 von oben in unter-
schiedlichen Positionen,

Fig. 3:  eine Vorderansicht eines Sektionaltores,

Fig. 4: die Ansicht gemaR Fig. 3 in geschnittener Dar-
stellung von der Seite und

Fig. 5:  die Ansicht auf ein Schiebetor, sowie im unte-

ren Teil der Figur eine Draufsicht von oben auf
das Schiebetor.
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[0013] In Fig. 1 ist beispielhaft ein Gartentor 10 darge-
stellt, welches einseitig um zwei Scharniere 12 schwenk-
bar an einem Pfosten 14 angelenkt ist. Dieses Gartentor
10 vollzieht demnach eine Drehfligelbewegung von ei-
ner geschlossenen Stellung, wie sie in Fig. 2 durch die
durchgezogenen Linien dargestellt ist, in eine gedffnete
Stellung, wie sie in Fig. 2 durch gestrichelte Linien wie-
dergegeben ist. Wahrend der Offnung bzw. dem Schlie-
Ren uberstreicht das Gartentor 10 den in Fig. 2 schraf-
fierten Bereich 16.

[0014] An der Aulienkante 18 des Gartentores ist ein
Sensor 20, beispielsweise ein Radarsensor 20 angeord-
net. Mit diesem Radarsensor 20 wird der Ort und die
Geschwindigkeit eines sich im schraffierten Bereich 16
befindlichen Gegenstandes oder einer Person detektiert.
Dabei kann es sich um einen im schraffierten Bereich
stillstehenden Gegenstand bzw. eine stillstehende Per-
son oder einen durch diesen Bereich dynamisch hin-
durchbewegten Gegenstand bzw. eine durch diesen Be-
reich hindurchtretende Person handeln. Der Sensor 20
erfasst die Position und Geschwindigkeit der Positions-
anderung bzw. der Person und meldet diese Signale an
eine Signalauswerteeinheit, die in der Fig. 1 bzw. der Fig.
2 nicht néher dargestellt ist. Die entsprechende Signal-
auswerteeinheit gibt die entsprechenden Signale an ei-
nen in den Darstellungen gemaR der Fig. 1 bzw. der Fig.
2 ebenfalls nicht dargestellten Antriebsmotor und steuert
diesen entsprechend an, um die Bewegung des Garten-
tores 10 entweder derart zu verlangsamen bzw. zu be-
schleunigen, dass eine Kollision mit dem sich im Bereich
16 befindlichen Gegenstand sicher verhindert wird.
Wenn es nétig ist, kann das Gartentor auch vollstandig
angehalten werden, um eine Kollision zu vermeiden.
[0015] In den Figuren 3 und 4 ist ein Garagentor 100
in Form eines Sektionaltores 110 dargestellt, an dessen
Unterkante ein erster Sensor 112 plaziertist. Hier handelt
es sich beispielhaft um einen Ultraschallsensor, der den
Raum unterhalb des sich schlieBenden Tores uber-
wacht. Dies ist durch die Strahlengdnge B angedeutet.
Es ist im Bereich der Toreinfassung ein weiterer Ultra-
schallsensor 114 angeordnet, der kontinuierlich die Ent-
fernung zum sich schlieBenden Tor erfalt und das
Schlieen des Tores dynamisch mit gespeicherten Ver-
gangenheitswerten vergleichen kann. Insofern ist ein
selbstlernendes und selbstoptimierendes SchlieRsy-
stem realisierbar. Wie bereits anhand des Gartentores
10 im Ausflihrungsbeispiel der Figuren 1 und 2 gezeigt,
wird auch das Sektionaltor 110 verlangsamt bzw. ge-
stoppt, wenn ein entsprechender Gegenstand bzw. eine
Person sich im Uberwachten Bereich aufhalt bzw. durch
diesen hindurch bewegt.

[0016] In der Ausfihrungsform gemafll Fig. 5 ist ein
Schiebetor 210 gezeigt, an welchem ebenfalls ein Sen-
sor 212 zur Uberwachung von Ort und Geschwindigkeit
eines sich im Uberwachten SchlieRbereich des Schiebe-
tores 210 befindlichen Gegenstands bzw. einer entspre-
chend dort befindlichen Person iberwacht. Dabei wird
hier nicht nur der Bereich beim SchlielRen des Tores,
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sondern auch beim Offnen des Tores im unmittelbaren
Bewegungsbereich des Tores Uberwacht (Bereich A
bzw. B).

Patentanspriiche

1. Gebdude- und HofabschluRvorrichtung, wie bei-
spielsweise ein Tor, eine Tlr oder ein Fenster,
dadurch gekennzeichnet,
daR sie mindestens einen Sensor aufweist, der Ort
und Geschwindigkeit von Gegenstanden in der Um-
gebung des Bewegungsbereiches erfalit.

2. Gebaude- und HofabschluBvorrichtung nach An-
spruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB sie Gber
einen Antriebsmotor angetrieben ist, der Gber eine
Signalauswerteeinheit entsprechend den aufge-
nommenen Signalen ansteuerbar ist.

3. Gebaude- und HofabschluRvorrichtung nach An-
spruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daR
Uber den Sensor und die zugehdrige Signalauswer-
teeinheit der Abstand zu einem Hindernis, die abso-
lute Geschwindigkeit und/ oder die relative Ge-
schwindigkeit zum Hindernis bestimmbar ist.

4. Gebaude- und HofabschluRvorrichtung nach einem
der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, daB Uber den Sensor auch Signale zum
Erreichen der Endpositionen aufnehmbar sind.

5. Gebaude- und HofabschluBvorrichtung nach An-
spruch 4, dadurch gekennzeichnet, daB die aktuell
aufgenommenen Signale zum Erreichen einer End-
position mit gespeicherten Vergleichswerten ver-
gleichbar sind.

6. Gebaude- und Hofabschluvorrichtung nach einem
der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Sensoren auf Radartechnik, La-
sertechnik, Infrarottechnik, Ultraschalltechnik und/
oder Videotechnik basieren.

7. Gebaude- und Hofabschluvorrichtung nach einem
der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der Sensor auf der bewegten Vorrich-
tung angeordnet ist.

8. Gebaude- und HofabschluBvorrichtung nach An-
spruch 7, dadurch gekennzeichnet, dall zusatz-
lich mindestens ein Sensor ortsfest aulerhalb der
bewegten Vorrichtung angeordnet ist.
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