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(54) SENSORSYSTEM UND VERFAHREN ZUM BETRIEB EINES SENSORSYSTEMS

(57)  Die Erfindung betrifft ein Sensorsystem (1) mit
einem Kamerasystem (8) zur Erfassung von Objekten in
einem Innenraum (2) eines Gebaudes. Mit einer Steuer-
und Auswerteeinheit (10) werden Sensorsignale des Ka-
merasystems (8) ausgewertet. Mittels eines IPS-Sys-
tems (3) werden Positionen von Objekten im Innenraum

Fig. 1

(2) bestimmt. In der Steuer- und Auswerteeinheit (10)
werden Signale des IPS-Systems (3) und Sensorsignale
des Kamerasystems (8) gemeinsam ausgewertet, wobei
in Abhangigkeit dieser Auswertung in der Steuer- und
Auswerteeinheit (10) Ausgangssignale generiert wer-
den.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Sensorsystem und ein
Verfahren zum Betrieb eines Sensorsystems.

[0002] Derartige Sensorsysteme umfassen ein Kame-
rasystem, mit welchem in einem Innenraum eines Ge-
baudes Objekte erfasst werden kdnnen.

[0003] Derartige Sensorsysteme kdnnen beispielswei-
se zur Uberwachung von Innenrdumen in Gebéuden ein-
gesetzt werden. Dann ist das Kamerasystem stationar
in einem Innenraum eines Gebaudes so angeordnet,
dass in den Innenraum eindringende Personen erkannt
werden. Das Sensorsystem kann dann ein Alarmsystem
ausbilden, das eine Alarmmeldung generiert, wenn eine
Person in den Innenraum eindringt.

[0004] Weiterhin ist es bekannt, mit Sensorsystemen
mit Kamerasystemen Objekte hinsichtlich bestimmter
Objekteigenschaften zu prifen. Derartige Sensorsyste-
me kdnnen beispielsweise im Bereich der Qualitatssi-
cherung eingesetzt werden.

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
Sensorsystem mit hoher Funktionalitat bereitzustellen.
[0006] Zur Lésung dieser Aufgabe sind die Merkmale
der unabhangigen Anspriiche vorgesehen. Vorteilhafte
Ausfiihrungsformen und zweckmaRige Weiterbildungen
der Erfindung sind in den abhangigen Anspriichen be-
schrieben.

[0007] Die Erfindung betrifft ein Sensorsystem mit ei-
nem Kamerasystem zur Erfassung von Objekten in ei-
nem Innenraum eines Gebaudes. Mit einer Steuer- und
[0008] Auswerteeinheit werden Sensorsignale des
Kamerasystems ausgewertet. Mittels eines IPS-Sys-
tems werden Positionen von Objekten im Innenraum be-
stimmt. In der Steuer- und Auswerteeinheit werden Sig-
nale des IPS-Systems und Sensorsignale des Kamera-
systems gemeinsam ausgewertet, wobeiin Abhangigkeit
dieser Auswertung in der Steuer- und Auswerteeinheit
Ausgangssignale generiert werden.

[0009] Die Erfindung betrifft auch ein entsprechendes
Verfahren.

[0010] Bei dem erfindungsgemaflen Sensorsystem
werden Sensorsignale eines Kamerasystems mit Signa-
len eines IPS (Indoorpositioning system) -Systems kom-
biniert. Eine Steuer- und Auswerteeinheit generiert ab-
hangig von dieser Kombination Ausgangssignale. Damit
kénnen mit dem erfindungsgemalen Sensorsystem
nicht nur Objekte erkannt werden. Vielmehr ist eine orts-
aufgeldste Objektverfolgung mdglich, da mit dem IPS-
System im gesamten Innenraum hochgenaue und zeit-
aufgeldst Positionen von Objekten erfasst werden kon-
nen. Die Ortsauflésung bei der Positionsbestimmung von
Objekten liegt vorteilhaft im Bereich von 1 mm.

[0011] Wahrend das IPS-System zur Positionsbestim-
mung von Objekten dient, werden mit dem Kamerasys-
tem fiir die einzelnen Positionen der Objekte Bilder in
verschiedenen Ansichten generiert. Durch die Verkniip-
fung der Sensorsignale des Kamerasystems mit den Si-
gnalendes IPS werden somit zeitaufgel6st umfangreiche
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Informationen Uber die einzelnen Objekte erhalten, die
insbesondere zur Kontrolle, Steuerung und Uberwa-
chung industrieller Prozesse eingesetzt werden kénnen.
[0012] Die Steuer- und Auswerteeinheit ist vorteilhaft
eine lokale Rechnereinheit, wie z.B. ein Server, ein Pro-
zessorsystem oder dergleichen. Die Steuer- und Aus-
werteeinheit befindet sich dabei in enger rdumlicher Zu-
ordnung zum Kamerasystem und zum IPS. Vorteilhaft
erfolgt die Auswertung in der Steuer- und Auswerteein-
heit in Echtzeit, so dass sehr geringe Antwortzeiten bei
der Auswertung der Signale des IPS-Systems und der
Sensorsignale des Kamerasystems erhalten werden.
Weiterhin steuert die Steuer- und Auswerteeinheit die
Komponenten des Sensorsystems.

[0013] Vorteilhaft weist das IPS-System mehrere sta-
tionare im Innenraum angeordnete IPS-Module auf.
[0014] Die IPS-Module sind in vorgegebenen, im IPS-
System bekannten Distanzen stationar zueinander an-
geordnet, so dass durch Triangulation die Positionen von
Objekten im Innenraum bestimmt werden kdnnen.
[0015] Vorteilhaft sind die IPS-Module zum Senden
und Empfangen von Funksignalen ausgebildet.

[0016] Korrespondierend hierzu ist einem Objekt oder
einer Person ein IPS-Empfanger zugeordnet.

[0017] DasIPS-System kann dabeimitUltrabreitband-
signalen, aber auch WIFI- oder Bluetooth-Signalen ar-
beiten.

[0018] Vorteilhaft bildet der IPS-Empfanger eine Sen-
de-Empfangseinheit, die auf empfangene Funksignale
entsprechende Antwortsignale an die IPS-Module zu-
ricksendet.

[0019] Besonders vorteilhaft sind Objekte oder Perso-
nen jeweils mit einer im IPS-Empfanger vorhandenen
Objekt-ID gekennzeichnet, wobei die Objekt-IDs vom
IPS-System erfasst werden.

[0020] Anhand der Objekt-IDs kénnen Personen und
Objekte eindeutig identifiziert werden. Die mit dem IPS-
System ermittelten Positionswerte und die mit dem Ka-
merasystem ermittelten Bildinformationen kénnen in der
Steuer-und Auswerteeinheit der jeweiligen Objekt-1D zu-
geordnet werden. Damit ist eine zeitlich aufgeldste Ob-
jektverfolgung fir bestimmte mit Objekt-IDs gekenn-
zeichnete Personen und Objekte moglich.

[0021] Entsprechend konnen in der Steuer- und Aus-
werteeinheit auf Objekt-IDs bezogene Ausgangssignale
generiert werden.

[0022] Diese Ausgangssignale kdnnen beispielsweise
in der Steuer- und Auswerteeinheit abgerufen werden.
Vorteilhaft kénnen in der Steuer- und Auswerteeinheit
Zugangsberechtigungen vergeben werden, so dass nur
autorisierte Benutzer Informationen aus der Steuer- und
Auswerteeinheit abrufen konnen.

[0023] GemaR einer vorteilhaften Ausfihrungsformist
einem Objekt oder einer Person ein Endgerat zugeord-
net, wobei in der Steuer- und Auswerteeinheit generierte
Ausgangssignale an das Endgeratgesendetund dortan-
gezeigt werden.

[0024] ZweckmaRig ist dann der IPS-Empfanger die-
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ses Objekts oder dieser Person dem Endgerat zugeord-
net und sogar in diesem integriert.

[0025] Fir den Fall, dass das Endgerat einer Person
zugeordnet ist, ist das Endgeréat vorteilhaft ein mobiles
Endgerat, wie z.B. ein Smartphone.

[0026] Ausgangssignale, die fir die Person spezifisch
in der Steuer- und Auswerteeinheit generiert werden,
kénnen dann an deren mobiles Endgerat tibertragen und
dort angezeigt werden.

[0027] Fir den Fall, dass das Endgerat einem Objekt
zugeordnet ist, kann dieses Endgerat von einer mit dem
Objekt verbundenen Rechnereinheit gebildet sein, die z.
B. fiir die Steuerung des Objekts ausgebildet ist. Ein Bei-
spiel hierfiirist ein fahrbares Transportmittel, wie z.B. ein
FTS (fahrerloses Transportsystem). Die Rechnereinheit
kann dann von der Fahrzeugsteuerung gebildet sein.
[0028] Ausgangssignale, die fur das Objekt spezifisch
in der Steuer- und Auswerteeinheit generiert werden,
kénnen an das Endgerat tGibertragen werden und dort zu
Steuerungs-, Kontroll- und/oder Uberwachungsaufga-
ben fir das Objekt, wie z.B. das Fahrzeug, genutzt wer-
den.

[0029] Die in der Steuer- und Auswerteeinheit gene-
rierten Ausgangssignale kdnnen insbesondere Naviga-
tionssignale sein.

[0030] Beispielsweise kdnnen in der Steuer- und Aus-
werteeinheit Navigationssignale fir eine sich im Innen-
raum bewegende Person generiert werden, um der Per-
son ein schnelles Erreichen eines Zielorts zu ermdgli-
chen.

[0031] Weiterhin kdnnen in der Steuer- und Auswerte-
einheit Navigationssignale fur ein sich im Innenraum be-
wegendes Objekt, wie z.B. ein Fahrzeug, insbesondere
ein FTS generiert werden, wodurch das Fahrzeug selbst-
tatig einen Zielort ansteuern kann. Da mit dem Sensor-
system im gesamten Innenraum Objekte erfasst werden
koénnen, konnen insbesondere auch Hindernisse auf
Fahrstrecken des Fahrzeugs erkannt werden. Abhangig
hiervon kénnen als Ausgangssignale Umgehungsrouten
in der Steuer- und Auswerteeinheit generiert und an das
Fahrzeug gesendet werden. Ist ein Ausweichen nicht
moglich, kann dies dem Fahrzeug dadurch signalisiert
werden, dass von der Steuer- und Auswerteeinheit eine
Gefahrenmeldung in Form einer Warn- oder Alarmmel-
dung gesendet wird.

[0032] Generell kdnnen in der Steuer- und Auswerte-
einheit durch die Kombination der Sensorsignale des Ka-
merasystems und des IPS-Systems Positionen und Be-
wegungen von Objekten im Innenraum erfasst werden.
Abhangig hiervon kénnen Gefahrenmeldungen generiert
werden, die insbesondere fiir ein spezifisches Objekt un-
ter dessen Objekt-ID generiert und an dieses ausgege-
ben werden.

[0033] Beispielsweise kdnnen an ein Fahrzeug, wie
ein FTS, Gefahrenmeldungen derart ausgegeben wer-
den, dass vor Hindernissen, in dessen Fahrbahn oder
vor auf Kollisionskurs befindlichen weiteren Fahrzeugen
oder auch Personen gewarnt wird.
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[0034] Die Funktionalitdt des erfindungsgemafien
Sensorsystems kann vorteilhaft dadurch erweitert wer-
den, dass in der Steuer- und Auswerteeinheit und/oder
in IPS-Objekte zugeordnete Informationen gespeichert
sind, welche zur Generierung der Ausgangssignale he-
rangezogen werden.

[0035] Damitkonnen die Ausgangssignale hinsichtlich
der Eigenschaften der Objekte prazisiert und optimiert
werden.

[0036] Insbesondere charakterisierteine einem Objekt
zugeordnete Informationen dessen Beschaffenheit.
[0037] Das Objekt kann beispielsweise dahingehend
prazisiert werden, ob dies ein stationarer Gegenstand
oder ein Fahrzeug ist, wobei auch die Art des Gegen-
stands, beispielsweise in Form einer Ladung, oder des
Fahrzeugs, beispielsweise in Form eines FTS, prazisiert
werden kann.

[0038] Spezifisch kann ein Objekt ein Transportmittel
sein, wobei diesem Objekt zugeordnete Informationen
dessen Ladung charakterisieren.

[0039] Abhangig vonder Charakteristik des Transport-
mittels und/oder der Ladung kdénnen, z.B. als Ausgangs-
signale, geeignete Routen vorgegeben werden.

[0040] Weiter vorteilhaft sind einem Objekt zugeord-
nete Informationen Sicherheitsinformationen.

[0041] Eine derartige Sicherheitsinformation kann z.B.
darin bestehen, dass ein vorgegebener Sicherheitsab-
stand fiir ein Transportmittel vorgegeben wird, wenn es
eine gefahrliche Ladung geladen hat. Dann wird das Sen-
sorsystem als Kollisionsschutzsystem derart eingesetzt,
in dem gepruft wird, ob sich Personen oder andere Ob-
jekte auf Abstand kleiner oder gleich dem Sicherheits-
abstand genahert haben. Ist dies der Fall, generiert die
Steuer- und Auswerteeinheit als Ausgangssignal eine
Alarmmeldung und/oder einen Stopp-Befehl fir das
Transportmittel.

[0042] Die Erfindung wird im Folgenden anhand der
Zeichnungen erlautert. Es zeigen:

Figur 1:  Schematische Darstellung eines Ausfih-
rungsbeispiels des erfindungsgemaflen Sen-
sorsystems in einer Seitenansicht.

Figur 2:  Draufsicht aufdie Anordnung gemaR Figur 1.

[0043] Figur 1 und 2 zeigen stark schematisiert ein

Ausfihrungsbeispiel des erfindungsgemaflen Sensor-

systems 1.

[0044] Die Komponenten des Sensorsystems 1 sind

in einem Innenraum 2 eines Geb&audes installiert, wobei
im vorliegenden Fall der Innenraum 2 eine Fabrikhalle ist.
[0045] Das Sensorsystem 1 umfasst ein IPS-System
3 mit mehreren IPS-Modulen 4, die in fester, bekannter,
raumlicher Zuordnung zueinander stationar an der De-
cke des Innenraums 2 angeordnet sind.

[0046] Die IPS-Module 4 sind zum Senden und Emp-
fangen von Funksignalen ausgebildet.

[0047] Einem zu detektierenden Objekt, im vorliegen-
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den Fall einem FTS 5, ist ein IPS-Empfanger 6 zugeord-
net. Der IPS-Empfanger 6 ist iiber eine Datenverbindung
an eine Fahrzeugsteuerung 7 des FTS 5 angebunden,
die ein Endgerat ausbildet.

[0048] Uber Triangulationsmessungen kénnen mit
dem IPS-System 3 die Positionen von Objekten und Per-
sonen, insbesondere dem FTS 5 bestimmt werden.
[0049] Das Sensorsystem 1 umfasst weiterhin ein Ka-
merasystem 8. Das Kamerasystem 8 weist im vorliegen-
den Fall mehrere Kameramodule 9, die an der Decke
oder an Wanden des Innenraums 2 stationar angeordnet
sind, auf.

[0050] Jedes Kameramodul 9 weist in bekannter Wei-
se einen Bildsensor mit zugeordneter Optik auf. Zudem
kann das Kameramodul 9 eine Beleuchtungseinheit auf-
weisen. SchlieBlich weist das Kameramodul 9 eine Aus-
werteeinheit auf, in welcher vom Bildsensor generierte
Empfangssignale ausgewertet werden, wodurch Bildin-
formationen gewonnen werden. Vorteilhaft sind die Ab-
stdnde der Kameramodule 9 zueinander in der Auswer-
teeinheit hinterlegt.

[0051] Weiterhin befindet sich in dem Innenraum 2 ei-
ne Steuer- und Auswerteeinheit 10 als weiterem Be-
standteil des Sensorsystems 1. Die Steuer- und Auswer-
teeinheit 10 ist von einer lokalen Rechnereinheit, wie ei-
nem Server oder einem Mikroprozessorsystem, gebildet.
Die Steuer- und Auswerteeinheit 10 kommuniziert mit
dem Kamerasystem 8 und dem IPS-System 3 uber be-
rihrungslos arbeitende Schnittstellenmodule, die insbe-
sondere in Form von Funkverbindungen ausgebildet
sind. Auch erfolgt mit der Steuer- und Auswerteeinheit
10 auf diese Weise eine Kommunikation mit Endgeraten,
die Personen bzw. Objekten zugeordnet sind.

[0052] In der Steuer- und Auswerteeinheit 10 erfolgt
eine Auswertung der Sensorsignale des Kamerasystems
8 und des IPS-Systems 3. Dadurch kénnen zeitaufgeldst
Positionen von Objekten erfasst werden, wobei den ein-
zelnen Positionen Bildinformationen zugeordnet sind,
die Objektdarstellungen aus verschiedenen Ansichten
beinhalten. Die Auswertung in der Steuer- und Auswer-
teeinheit 10 erfolgt in Echtzeit.

[0053] Vorteilhaft ist in jedem IPS-Empfanger 6 eine
Objekt-ID hinterlegt, anhand derer das Objekt in der
Steuer- und Auswerteeinheit 10 eindeutig identifiziert
wird.

[0054] Abhangig von Sensorsignalen des Kamerasys-
tems 8 und Signalen des IPS-Systems 3 generiert die
Steuer- und Auswerteeinheit 10 fir die einzelnen, insbe-
sondere mit Objekt-IDs gekennzeichneten Objekte Aus-
gangssignale, die in der Steuer- und Auswerteeinheit 10
abrufbereit zur Verfigung gestellt werden. Besonders
vorteilhaft werden Ausgangssignale in der Steuer- und
Auswerteeinheit 10, die spezifisch fiir ein mit einer Ob-
jekt-ID gekennzeichnetes Objekt generiert werden, an
dieses Objekt, insbesondere dessen Endgerat gesendet
und dort angezeigt.

[0055] Vorteilhaftsindin der Steuer- und Auswerteein-
heit 10 und/oderim IPS-System 3 Objekten zugeordnete
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Informationen gespeichert, welche zur Generierung der
Ausgangssignale herangezogen werden.

[0056] Insbesondere charakterisiert eine einem Objekt
zugeordnete Informationen dessen Beschaffenheit.
[0057] Im vorliegenden Fall kann die Beschaffenheit
des Objekts als FTS 5 hinterlegt sein. Zudem kdénnen
Informationen Uber die Ladung 11 des FTS 5 hinterlegt
sein.

[0058] SchlieRlich kdnnen als zugeordnete Informati-
onen Sicherheitsinformationen hinterlegt sein. Im vorlie-
genden Fall besteht eine Sicherheitsinformation darin,
dass das FTS 5 eine gefahrliche Ladung 11 geladen hat.
Daher ist als weitere Sicherheitsinformation hinterlegt,
dass sich dem FTS 5 keine Objekte bis auf Distanzen
nahern dirfen, die kleiner oder gleich einem Sicherheits-
abstand sind.

[0059] Diese zugeordneten Informationen werden in
der Steuer- und Auswerteeinheit 10 zur Generierung
spezifischer, objektbezogener Ausgangssignale gene-
riert.

[0060] Dies wird anhand von Figur 2 veranschaulicht.
[0061] In dem Innenraum 2 befindet sich eine Anord-
nung von Regallagern 12. Die zwischen diesen Regal-
lagern 12 freibleibenden Raume bilden Gange 13, in de-
nen sich das FTS 5 und weitere FTS 5’ bewegen kdnnen,
wobeijedes FTS 5, 5’ miteiner Objekt-ID gekennzeichnet
ist.

[0062] Mit dem Sensorsystem 1 wird die aktuelle Po-
sition des FTS 5, 5’ erfasst. Zudem werden Bildinforma-
tionen des Kamerasystems 8 ausgewertet.

[0063] Beispielsweise werden von der Steuer- und
Auswerteeinheit 10 fir das FTS 5 Navigationssignale ge-
neriert und an dieses gesendet, so dass das FTS 5 sei-
nen Zielort ansteuern kann.

[0064] ImvorliegendenFallliegtaufdemWegdesFTS
5 ein Hindernis 14, das mit dem Kamerasystem 8 und
IPS-System 3 hinsichtlich Position, GroRe und Lage im
Gang 13 erfasst wird. In der Steuer- und Auswerteeinheit
10 ergibt diese Auswertung, dass das FTS 5 das Hinder-
nis 14 nicht umfahren kann und gibt daher als Ausgangs-
signal eine Umleitung 15 vor, entlang derer das FTS 5
geflihrt wird und so das Hindernis 14 weitrdumig umfah-
ren kann.

[0065] Gleichzeitig wird mit dem Sensorsystem 1 eine
Kollisionstiberwachung fiir das FTS 5 durchgefihrt. Mit
der Kollisionstiiberwachung wird tGiberwacht, ob sich ein
anderes Objekt, wie z.B. das FTS 5’ bis auf den Sicher-
heitsabstand oder noch nédher nahert. Ist dies der Fall,
generiert die Steuer- und Auswerteeinheit 10 eine Ge-
fahrenmeldung. Diese kannin Form einer Alarmmeldung
ausgebildet sein. Alternativ oder zusatzlich generiert die
Steuer- und Auswerteeinheit 10 einen Stopp-Befehl, der
an das FTS 5 ausgegeben wird, wodurch dieses ange-
halten wird.

Bezugszeichenliste

[0066]
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Sensorsystem

Innenraum

IPS-System

IPS-Modul

fahrerloses Transportsystem (FTS)
fahrerloses Transportsystem (FTS)
IPS-Empfanger
Fahrzeugsteuerung
Kamerasystem

Kameramodul

Steuer- und Auswerteeinheit
Ladung

Regallager

Gang

Hindernis

Umleitung

Patentanspriiche

1.

Sensorsystem (1) mit einem Kamerasystem (8) zur
Erfassung von Objekten in einem Innenraum (2) ei-
nes Gebaudes und mit einer Steuer- und Auswerte-
einheit (10), in welcher Sensorsignale des Kamera-
systems (8) ausgewertet werden, dadurch gekenn-
zeichnet, dass ein IPS-System (3) vorhanden ist,
mittels dessen Positionen von Objekten im Innen-
raum (2) bestimmt werden, und dass in der Steuer-
und Auswerteeinheit (10) Signale des IPS-Systems
(3) und Sensorsignale des Kamerasystems (8) ge-
meinsam ausgewertet werden, wobei in Abhangig-
keit dieser Auswertung in der Steuer- und Auswer-
teeinheit (10) Ausgangssignale generiert werden.

Sensorsystem (1) nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das |IPS-System (3) mehrere
stationare im Innenraum (2) angeordnete IPS-Mo-
dule (4) aufweist.

Sensorsystem (1) nach Anspruch 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die IPS-Module (4) zum Sen-
den und Empfangen von Funksignalen ausgebildet
sind.

Sensorsystem (1) nach einem der Anspriiche 1 bis
3, dadurch gekennzeichnet, dass einem Objekt
oder einer Person ein IPS-Empfanger (6) zugeord-
net ist.

Sensorsystem (1) nach Anspruch 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass Objekte oder Personen jeweils
mit einer im IPS-Empfanger (6) vorhandenen Ob-
jekt-ID gekennzeichnet sind, wobei die Objekt-IDs
vom IPS-System (3) erfasst werden.

Sensorsystem (1) nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dass in der Steuer- und Auswerte-
einheit (10) auf Objekt-IDs bezogene Ausgangssig-
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10.

1.

12.

13.

14.

15.

nale generiert werden.

Sensorsystem (1) nach einem der Anspriche 1 bis
6, dadurch gekennzeichnet, dass in der Steuer-
und Auswerteeinheit (10) und/oder im IPS-System
(3) Objekten zugeordnete Informationen gespei-
chert sind, welche zur Generierung der Ausgangs-
signale herangezogen werden.

Sensorsystem (1) nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass einem Objekt zugeordnete In-
formationen dessen Beschaffenheit charakterisie-
ren.

Sensorsystem (1) nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass ein Objekt ein Transportmittel
ist, wobei diesem Objekt zugeordnete Informationen
dessen Ladung (11) charakterisieren, oder dass ei-
nem Objekt zugeordnete Informationen Sicherheits-
informationen sind.

Sensorsystem (1) nach einem der Anspriiche 1 bis
9, dadurch gekennzeichnet, dass einem Objekt
oder einer Person ein Endgerat zugeordnet ist, wo-
bei in der Steuer- und Auswerteeinheit (10) gene-
rierte Ausgangssignale an das Endgerat gesendet
und dort angezeigt werden.

Sensorsystem (1) nach einem der Anspriiche 5 und
10, dadurch gekennzeichnet, dass dem Endgerat
ein IPS-Empfanger (6) zugeordnet ist.

Sensorsystem (1) nach Anspruch 11, dadurch ge-
kennzeichnet, dass am Endgerat Ausgangssignale
angezeigt werden, die der Objekt-ID im zugeordne-
ten Empfanger zugeordnet sind.

Sensorsystem (1) nach einem der Anspriiche 1 bis
12, dadurch gekennzeichnet, dass Ausgangssig-
nale Navigationssignale und/oder Gefahrenmeldun-
gen sind.

Sensorsystem (1) nach einem der Anspriiche 1 bis
13, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuer-und
Auswerteeinheit (10) eine lokale Rechnereinheit ist,
und/oder dass die Auswertung der Steuer- und Aus-
werteeinheit (10) in Echtzeit erfolgt.

Verfahren zum Betrieb eines Sensorsystems (1) mit
einem Kamerasystem (8) zur Erfassung von Objek-
tenin einem Innenraum (2) eines Gebaudes und mit
einer Steuer- und Auswerteeinheit (10), in welcher
Sensorsignale des Kamerasystems (8) ausgewertet
werden, dadurch gekennzeichnet, dass ein IPS-
System (3) vorhanden ist, mittels dessen Positionen
von Objekten im Innenraum (2) bestimmt werden,
und dass in der Steuer- und Auswerteeinheit (10)
Signale des IPS-Systems (3) und Sensorsignale des
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Kamerasystems (8) gemeinsam ausgewertet wer-
den, wobei in Abhangigkeit dieser Auswertung in der
Steuer- und Auswerteeinheit (10) Ausgangssignale
generiert werden.
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