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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren sowie eine
Vorrichtung zur automatischen Positionsbestimmung
von Sensoren einer automatischen Turanlage, insbeson-
dere einer automatischen Schiebetiiranlage, mit mehre-
ren insbesondere der Absicherung dienenden Sensoren,
die mindestens eine Sendeeinrichtung zum Aussenden
von Licht und mindestens eine Detektoreinrichtung zum
Detektieren von Licht um fassen und jeweils so ausge-
fuhrt sind, dass anhand des jeweils detektierten Lichts
feststellbar ist, von welcher Seite der Sendeeinrichtung
das detektierte Licht empfangen wurde.

[0002] BeigroReren Schiebetlranlagen sindinderRe-
gel mehrere zur Absicherung der Schiebetlr vorgesehe-
ne Sensoren vorgesehen, die in Verschieberichtung der
Schiebetiir nebeneinander angeordnet sind und insbe-
sondere sowohl links als auch rechts der
HauptschlieRkante angeordnet sein kénnen. Fir einen
zuverlassigen Betrieb der automatischen Schiebetiiran-
lage muss die jeweilige Steuerung dariber informiert
sein, welche Position ein jeweiliger Sensor an der Schie-
betiranlage einnimmt.

[0003] Wahrend sogenannte Ansteuerungssensoren
dem automatischen Offnen der Tir dienen, handelt es
sich bei der Absicherung dienenden Sensoren um soge-
nannte Anwesenheitssensoren, die das Offnen oder
SchlieBen der Tur Gberwachen und bei einer jeweiligen
Aktivierung bzw. Erfassung einer Person oder eines Ob-
jekts im Tiirbereich wahrend des SchlieBens bzw. Off-
nens gegebenenfalls ein automatisches Stoppen des
SchlieB- bzw. Offnungsvorgangs veranlassen. Je nach
Position bzw. Installationsort solcher der Absicherung
dienender Sensoren an der Tur und der Parametrierung
reagiert die Steuerung anders auf die Aktivierung eines
jeweiligen Sensors. Die genaue Kenntnis der jeweiligen
Position der Sensoren an der Tdr ist fur einen zuverlas-
sigen Betrieb der Schiebetliranlage somit unerlasslich.
[0004] Die jeweilige Position der Sensoren wird bisher
Uber die Verdrahtung des Einrichters festgelegt. Dazu
wird jeder Sensor Uber ein getrenntes Kabel an die Steu-
erung angeschlossen. Hierbei muss der Einrichter die
Sensoren dem richtigen Eingang an der Steuerung zu-
ordnen. Zudem besallen die Sensoren bisher haufig ei-
nen schaltenden Ausgang wie beispielsweise ein Relais,
einen Transistor oder dergleichen, der bei einer jeweili-
gen Aktivierung des Sensors seinen Pegel andert.
[0005] Die EP 1 375 808 A2 offenbart eine automati-
sche Drehtiranlage mit mindestens einem Drehturfligel,
mit einer eine Steuerungseinrichtung aufweisenden An-
triebseinrichtung zum motorischen Offnen und/oder
SchlieRen des Drehtirfliigels, und mit einer Sensorvor-
richtung mit einem Sensor zur Erkennung von Personen
oder Gegenstanden im Bewegungsbereich des Drehtir-
fligels, welcher eine Sendereinrichtung zur Aussendung
von Lichtstrahlen, eine Detektoreinrichtung zum Detek-
tieren von Lichtstrahlen sowie eine Signaliibertragungs-
einrichtung zur Ubertragung der Sensorsignale zur Steu-
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erungseinrichtung umfasst, wobei der Sensor mit min-
destens einem Senderelement und mindestens einem
Detektorelement im Bereich der vertikalen Ne-
benschlielkante des Drehtirfligels angeordnet ist, und
wobei ein Lichtstrahl des Senderelements nahe bei und
zumindest annahernd parallel zu der vertikalen Ne-
benschliekante des Drehtiirfliigels verlauft, wobei eine
Sensorleiste mit mindestens einem Senderelement zur
Aussendung von Lichtstrahlen und mindestens einem
Detektorelement am Drehtiirfligel angeordnetist und so
ausgebildet ist, dass bei Vorhandensein einer Person
oder eines Gegenstands im Bewegungsbereich des
Drehtirfligels ein Signal tber die Signaliibertragungs-
einrichtung zur Steuerungseinrichtung geleitet wird und
aufgrund dieses Signals der Offnungs- bzw. SchlieRvor-
gang des Drehtiirfligels angehalten oder umgekehrt
wird, wobei die Wellenldnge des Lichtstrahls des Sen-
derelements des Sensors von der Wellenlange der Licht-
strahlen des Senderelements bzw. der Senderelemente
der Sensorleiste abweicht.

[0006] Die US 4 851 746 offenbart eine Erfassungs-
vorrichtung zur Verwendung in einem automatischen
Turbediener und einer Bedienersteuerlogik, die auf Tur-
steuersignale zum Steuern der Offnungs- und
SchlieRvorgange einer Schwingtir ansprechen. Die Vor-
richtung umfasst mehrere Infrarotstrahler und entspre-
chende Detektoren auf jeder Seite der Tur, die in der Tur
eingelassen sind und die die Strahlungsenergie leiten
und reflektierte Strahlungsenergie in ausgewahlten Er-
fassungszonen erfassen, die an verschiedenen Positio-
nen der Tur bestimmt werden . Die an die Melder ange-
schlossene Steuerlogik erzeugt entsprechende Tursteu-
ersignale. Die Steuerlogik reagiert auch auf Turpositions-
signale, die von der Bedienersteuerungslogik erzeugt
werden, um die Emissions- und Erfassungspegel der
Emitter und Detektoren beim Offnen und SchlieRen der
Tur automatisch zu variieren.

[0007] Die Inbetriebnahme derartiger bisheriger auto-
matischer Schiebetlranlagen ist relativ aufwendig und
entsprechend kostspielig. Zudem st die Gefahr einerfeh-
lerhaften Installation relativ grof3. SchlieB3lich ist auch ei-
ne jeweils erforderliche Anpassung der Steuerung an
vorgenommene Anderungen der Schiebetiiranlage rela-
tiv schwierig.

[0008] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
Verfahren sowie eine Vorrichtung zur automatischen Po-
sitionsbestimmung von Sensoren einer automatischen
Turanlage, insbesondere automatischen Schiebetiran-
lage, der eingangs genannten Art anzugeben, mit denen
die zuvor genannten Probleme beseitigt sind. Dabei soll
insbesondere die Inbetriebnahme vor allem auch gréRe-
rer Schiebetiiranlagen vereinfacht werden und entspre-
chend zuverlassiger sowie kostengtinstiger durchfihr-
bar sein.

[0009] Erfindungsgemal wird diese Aufgabe durch ein
Verfahren mitden Merkmalen des Anspruchs 1 bzw. eine
Vorrichtung mit den Merkmalen des Anspruchs 4 gel6st.
Bevorzugte Ausgestaltungen des erfindungsgemafien
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Verfahrens sowie der erfindungsgemafen Vorrichtung
ergeben sich aus den Unteranspriichen, der vorliegen-
den Beschreibung sowie der Zeichnung.

[0010] Das erfindungsgemalfe Verfahren dientder au-
tomatischen Positionsbestimmung von Sensoren einer
automatischen Tulranlage, insbesondere einer automa-
tischen Schiebetiiranlage, mit mehreren insbesondere
der Absicherung dienenden Sensoren, die jeweils eine
Sendeeinrichtung zum Aussenden von Licht und eine
Detektoreinrichtung zum Detektieren von Licht umfassen
und jeweils so ausgefiihrt sind, dass anhand des jeweils
detektierten Lichts feststellbar ist, von welcher Seite des
Sensors das detektierte Licht empfangen wurde, wobei
die Sensoren und eine Steuereinheit Teilnehmer eines
Dateniibertragungssystem bilden und Uber dieses mit-
einander verbunden sind. Dabei werden zunéchst zur
Ermittlung der Positionen der Sensoren relativ zueinan-
der die Sendeeinrichtungen der verschiedenen Senso-
ren nacheinander mit geanderter Takt- und/oder Sende-
frequenz und/oder geadnderter Modulation angesteuert
und/oder die Sendeeinrichtungen der verschiedenen
Sensoren nacheinander abgeschaltet und tber die De-
tektoreinrichtung eines jeweiligen nicht mit geanderter
Takt- bzw. Sendefrequenz bzw. nicht mit gednderter Mo-
dulation angesteuerten Sensors erfasst, von welcher
Seite gegebenenfalls Licht des mit geanderter Takt- bzw.
Sendefrequenz bzw. mit gednderter Modulation ange-
steuerten Sensors empfangen wird, bzw. tber die De-
tektoreinrichtung des Sensors mit abgeschalteter Sen-
soreinrichtung erfasst, von welcher Seite gegebenenfalls
Licht von einem anderen Sensor empfangen wird. An-
schlielend wird die jeweilige absolute Position der Sen-
soren anhand der ermittelten Positionen der Sensoren
relativ zueinander bestimmt. Dabei ist unter der absolu-
ten Position eines jeweiligen Sensors dessen Position in
Bezug auf die betreffende Tiranlage zu verstehen.
[0011] Aufgrund der erfindungsgemafien Ausgestal-
tung des Verfahrens wird die Inbetriebnahme insbeson-
dere auch einer gréReren Schiebetiiranlage mit mehre-
ren insbesondere der Absicherung dienenden Sensoren
wesentlich vereinfacht, womit die Inbetriebnahme nicht
nur in kiirzerer Zeit, sondern auch zuverlassiger und kos-
tenginstiger durchfiihrbar ist. Dabei macht sich die Er-
findung unter anderem den Umstand zunutze, dass bei
optischen Sensoren anhand des jeweils detektierten
Lichts feststellbar ist, von welcher Seite der Sendeein-
richtung bzw. deren jeweiliger wenigstens einen Sende-
diode das detektierte Licht empfangen wurde. So um-
fasst beispielsweise die Sendeeinrichtung eines jeweili-
gen sogenannten Aktiv-Infrarot-Sensors wenigstens ei-
ne Sendediode und deren Detektoreinrichtung wenigs-
tens eine dieser Sendediode zugeordnete, links oder
rechts der Sendediode angeordnete Empfangsdiode.
Uber die Information, welche Empfangsdiode Licht emp-
fangt, kann somit festgestellt werden, von welcher Seite
gegebenenfalls Licht empfangen wurde. Ein jeweiliger
Sensor weil} also, ob das Licht von rechts oder links emp-
fangen wurde. Indem nun die verschiedenen Sensoren
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nacheinander mit gednderter Takt- und/oder Sendefre-
quenz und/oder geanderter Modulation angesteuertwer-
den, kann uber die Detektoreinrichtung eines jeweiligen
nicht mit geanderter Takt- bzw. Sendefrequenz bzw.
nicht gednderter Modulation angesteuerten Sensors er-
fasst werden, von welcher Seite gegebenenfalls Licht
des mit gednderter Takt- und/oder Sendefrequenz bzw.
geanderter Modulation angesteuerten Sensors empfan-
gen wird, um zunachst die Position der Sensoren relativ
zueinander zu ermitteln. Alternativ kdnnen zur vorange-
henden Ermittlung der Positionen der Sensoren relativ
zueinander die Sendeeinrichtungen der verschiedenen
Sensoren auch nacheinander abgeschaltet werden.
Uber die Detektoreinrichtung des jeweiligen Sensors mit
abgeschalteter Sensoreinrichtung kann dann erfasst
werden, von welcher Seite gegebenenfalls Licht von ei-
nem anderen Sensor empfangen wird. Anschliefend
kann dann die jeweilige absolute Position der Sensoren
anhand der auf diese Weise ermittelten Positionen der
Sensoren relativ zueinander bestimmt werden.

[0012] Die Uberwachungsbereiche aneinandergren-
zender Sensoren Uberschneiden sich teilweise. Ein je-
weiliger Sensor kann somit fir die automatische Positi-
onsbestimmung der Sensoren auch Licht von einem be-
nachbarten Sensor empfangen.

[0013] GemaR einer zweckmaRigen praktischen Aus-
gestaltung des erfindungsgemafen Verfahrens wird zur
Ermittlung der Position der Sensoren relativ zueinander
die Takt- und /oder Sendefrequenz der Sendeeinrichtun-
gen der Sensoren schrittweise von Sensor zu Sensor
von einer ersten Takt- und/oder Sendefrequenz auf eine
zweite Takt- und/oder Sendefrequenz geandert und ein
jeweiliger anderer Sensor mit nicht auf die zweite Takt-
bzw. Sendefrequenz umgestellter Sendeeinrichtung au-
tomatisch abgefragt, ob und gegebenenfalls von welcher
Seite er Licht der zweiten Takt- bzw. Sendefrequenz
empfangt. Indem die Takt- und/oder Sendefrequenz
schrittweise von Sensor zu Sensor von der ersten Takt-
bzw. Sendefrequenz auf die zweite Takt- bzw. Sende-
frequenz geandert wird, weil} ein jeweiliger Sensor mit
nicht umgestellter Takt- bzw. Sendefrequenz, dass ge-
gebenenfalls detektierte Lichts von einem anderen Sen-
sor stammt. Zudem weil} er, von welcher Seite er gege-
benenfalls Licht der zweiten Takt- bzw. Sendefrequenz
empfangt.

[0014] GemaR einer alternativen Ausgestaltung kann
zur Ermittlung der Positionen der Sensoren relativ zuein-
ander auch die Modulation der Sendeeinrichtungen der
Sensoren schrittweise von Sensor zu Sensor von einer
ersten Modulation auf eine zweite Modulation geandert
werden und ein jeweiliger anderer Sensor mit nicht auf
die zweite Modulation umgestellter Sensoreinrichtung
automatisch abgefragt werden, ob und gegebenenfalls
von welcher Seite er entsprechend der zweiten Modula-
tion moduliertes Licht empfangt. Ein jeweiliger nicht auf
die zweite Modulation umgestellter Weise weil® beim
Empfang von Licht mit geadnderter Modulation somit,
dass dieses Licht von einem anderen Sensor stammt,
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wobei er zudem weil}, von welcher Seite das Licht emp-
fangen wurde. Durch eine entsprechende aufeinander-
folgende Abfrage der Sensoren kann somit deren Posi-
tion relativ zueinander ermittelt werden.

[0015] Wie ausgefiihrt, kbnnen die Sensoren insbe-
sondere als Anwesenheitssensoren zur Absicherung
des Offnungsvorgangs und/oder als Anwesenheitssen-
soren zur Absicherung des SchlieBvorgangs der betref-
fenden Tir eingesetzt werden. Bei einer jeweiligen Akti-
vierung eines solchen Anwesenheitssensors kann ins-
besondere das automatische Offnen bzw. das automa-
tische Schliefen der Tur gestoppt werden.

[0016] Es kénnen zumindest teilweise baugleiche
Sensoren verwendet werden. So kénnen insbesondere
zur Anwesenheitserkennung von Objekten und Perso-
nen im Offnungsbereich oder zur Anwesenheitserken-
nung von Objekten und Personen im SchlieBbereich der
Tur jeweils baugleiche Sensoren eingesetzt werden, wo-
bei die Steuerung jedoch unterschiedlich auf eine Akti-
vierung der einzelnen Sensoren reagieren muss.
[0017] Als Sensoren kénnen insbesondere sogenann-
te Aktiv-Infrarot-Sensoren verwendet werden. Solche
Aktiv-Infrarot-Sensoren bedienen sich unsichtbarer In-
frarotwellen, die mit einer bestimmten Taktfrequenz aus-
gesandt werden kénnen, um den gegebenenfalls stéren-
den Einfluss von fremden Infrarotstrahlungsquellen zu
eliminieren.

[0018] Die insbesondere zur Durchfiihrung des erfin-
dungsgemalien Verfahrens geeignete erfindungsgema-
Re Vorrichtung zur automatischen Positionsbestimmung
von Sensoren einer automatischen Turanlage, insbeson-
dere einer automatischen Schiebetlranlage, umfasst
entsprechend mehrere insbesondere der Absicherung
dienende Sensoren, die jeweils eine Sendeeinrichtung
zum Aussenden von Licht und eine Detektoreinrichtung
zum Detektieren von Licht umfassen und jeweils so aus-
gefluihrt sind, dass anhand des jeweiligen detektierten
Lichts feststellbar ist, von welcher Seite des Sensors das
detektierte Licht empfangen wurde.

[0019] Zudem umfasstdie Vorrichtung eine Steuerein-
heit. Dabei bilden die Sensoren und die Steuereinheit
Teilnehmer eines Datenlbertragungssystems, tUber das
sie miteinander verbunden sind. Die Steuereinheit ist so
ausgefiihrt, dass zur Positionsbestimmung der Sensoren
zunachst zur Ermittlung der Positionen der Sensoren re-
lativ zueinander die Sendeeinrichtungen der verschiede-
nen Sensoren nacheinander mit gednderter Takt-
und/oder Sendefrequenz und/oder gednderter Modula-
tion ansteuerbar und/oder die Sendeeinrichtungen der
verschiedenen Sensoren nacheinander abschaltbar sind
und uber die Detektoreinrichtung eines jeweiligen nicht
mit gednderter Takt- bzw. Sendefrequenz bzw. nicht mit
geanderter Modulation angesteuerten Sensors erfass-
bar ist, von welcher Seite gegebenenfalls Licht des mit
geanderter Takt- bzw. Sendefrequenz bzw. geanderter
Modulation angesteuerten Sensors empfangen wird,
bzw. Uber die Detektoreinrichtung des Sensors mit ab-
geschalteter Sendeeinrichtung erfassbar ist, von welcher
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Seite gegebenenfalls Licht von einem anderen Sensor
empfangen wird, und anschliefend die jeweilige abso-
lute Position der Sensoren anhand der ermittelten Posi-
tionen der Sensoren relativ zueinander bestimmbar ist.
[0020] Nachdem die Sensoren und die Steuereinheit
Teilnehmer eines intelligenten Datenlibertragungssys-
tems bilden, kann die erfindungsgeméafie automatische
Positionsbestimmung auf einfache Weise Uber dieses
Dateniibertragungssystem erfolgen.

[0021] Die Uberwachungsbereiche aneinandergren-
zender Sensoren Uberschneiden sich teilweise.

[0022] GemaR einer bevorzugten praktischen Ausfiih-
rungsform der erfindungsgemafien Vorrichtung ist die
Steuereinheit so ausgefiihrt, dass zur Ermittlung der Po-
sitionen der Sensoren relativ zueinander die Takt-
und/oder Sendefrequenz der Sendeeinrichtungen der
Sensoren schrittweise von Sensor zu Sensor von einer
ersten Takt- und/oder Sendefrequenz auf eine zweite
Takt- bzw. Sendefrequenz anderbar und ein jeweiliger
anderer Sensor mit nicht auf die zweite Takt-bzw. Sen-
defrequenz umgestellter Sendeeinrichtung automatisch
abfragbar ist, ob und gegebenenfalls von welcher Seite
erLichtder zweiten Takt-bzw. Sendefrequenz empfangt.
Alternativ oder zusatzlich kann die Steuereinheit auch
so ausgefuhrt sein, dass zur Ermittlung der Positionen
der Sensoren relativ zueinander die Modulation der Sen-
deeinrichtungen der Sensoren schrittweise von Sensor
zu Sensor von einer ersten Modulation auf eine zweite
Modulation anderbar und ein jeweiliger anderer

[0023] Sensor mit nicht auf die zweite Modulation um-
gestellter Sendeeinrichtung automatisch abfragbar ist,
ob und gegebenenfalls von welcher Seite er entspre-
chend der zweiten Modulation moduliertes Licht emp-
fangt.

[0024] Wie bereits erwahnt, kdnnen die Sensoren ins-
besondere als Anwesenheitssensoren zur Absicherung
des Offnungsvorgangs und/oder als Anwesenheitssen-
soren zur Absicherung des SchlieRvorgangs der betref-
fenden Tir vorgesehen sein.

[0025] Die Sensoren kdnnen zumindest teilweise bau-
gleich ausgefiihrt sein. Wie ausgefiihrt, kdnnen insbe-
sondere Sensoren zur Anwesenheitserkennung von Ob-
jekten und Personen im Offnungsbereich oder Sensoren
zur Anwesenheitserkennung von Objekten und Perso-
nen im SchlieBbereich der Tir jeweils durch baugleiche
Sensoren ausgefiihrt sein, wobei die Steuerung unter-
schiedlich auf eine Aktivierung der einzelnen Sensoren
reagieren muss.

[0026] Vorteilhafterweise sind die Sensoren jeweils als
Aktiv-Infrarot-Sensor ausgefiihrt. Ein solcher Aktiv-Infra-
rot-Sensor sendet Infrarotwellen aus, die mit einer be-
stimmten Frequenz getaktet sein kdnnen, um gegebe-
nenfalls stérende Einflisse fremden Lichtes zu verhin-
dern.

[0027] Von Vorteil ist insbesondere auch, wenn die
Sendeeinrichtung eines jeweiligen Sensors wenigstens
eine Sendediode und die Detektoreinrichtung eines je-
weiligen Sensors wenigstens eine Empfangsdiode um-
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fasst und die Steuereinheit so ausgefiihrt ist, dass an-
hand einer jeweiligen lichtdetektierenden Empfangsdio-
de feststellbar ist, von welcher Seite das betreffende
Licht empfangen wurde.

[0028] Nachdem uber einen solchen Sensor jeweils
feststellbar ist, von welcher Seite das betreffende Licht
empfangen wurde, ist er zur Durchfiihrung der erfin-
dungsgemafien Positionsbestimmung der Sensoren in
besonderer Weise geeignet.

[0029] Die Sensoren koénnen insbesondere jeweils
ortsfest vorgesehen und so ausgefiihrt sein, dass sie
stets denselben Bereich Giberwachen. Dabei ist eine je-
weilige Empfangsdiode der Detektoreinrichtung eines je-
weiligen Sensors bevorzugt auf einen in Bezug auf den
Sensor ortsfesten Spot ausgerichtet.

[0030] Das Datenibertragungssystem ist vorteilhaf-
terweise zumindest fiir eine insbesondere bidirektionale
Kommunikation zwischen einem jeweiligen Sensor und
der Steuereinheit ausgefiihrt. Zudem kann das Datenu-
bertragungssystem fiir eine Kommunikation zwischen
den Sensoren ausgefiihrt sein.

[0031] GemaR einer bevorzugten praktischen Ausfih-
rungsform der erfindungsgemafen Vorrichtung st ein je-
weiliger Sensor als eine einen Mikroprozessor oder der-
gleichen umfassende intelligente Einheit so ausgefiihrt,
dass er bei einer Detektion von Licht von einem anderen
Sensor Uber das Datenlibertragungssystem eine ent-
sprechende Nachricht Gbermittelt, der auch entnommen
werden kann, von welcher Empfangsdiode seiner Detek-
toreinrichtung bzw. welcher Seite das betreffende Licht
empfangen wurde.

[0032] Bevorzugt ist ein jeweiliger Sensor Uber die
Steuereinheit und das Datenibertragungssystem in Ab-
hangigkeit von seiner anhand der ermittelten Positionen
der Sensoren relativ zueinander bestimmten absoluten
Position aktivierbar, parametrierbar, adressierbar
und/oder dergleichen. Die Inbetriebnahme der Schiebe-
tiranlage ist somit wesentlich vereinfacht.

[0033] Die Steuereinheit kann als von den Sensoren
getrennte Einheit und insbesondere auch als dezentrale
Steuereinheit ausgefiihrt sein. Grundsatzlich sind jedoch
auch solche Ausfiihrungsformen denkbar, bei denen die
Steuereinheit in wenigstens einem Sensor integriert ist.
[0034] Das Datenlibertragungssystem umfasst bevor-
zugt eine Buseinrichtung. Dabei kann insbesondere die
Steuereinheit als Bus-Master ausgefiihrt sein. Ist die
Steuereinheit in einem Sensor integriert, so kann der
Bus-Master auch durch einen solchen Sensor gebildet
sein.

[0035] Durch die erfindungsgemaRe Lésung ist auch
die Inbetriebnahme insbesondere gréRerer Schiebetir-
anlagen wesentlich vereinfacht und entsprechend kos-
tenginstiger. Die bisher erforderliche aufwendige Ver-
drahtung fur eine entsprechende Zuordnung der Senso-
ren zu den Eingangen der Steuerung entfillt. Die ent-
sprechende Positionsbestimmung der Sensoren erfolgt
nunmehr automatisch tiber eine entsprechende Kommu-
nikation zwischen der Steuerung und den Sensoren tiber
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ein intelligentes Datenlibertragungssystem. Bei der Ak-
tivierung eines jeweiligen Sensors kann eine entspre-
chende Nachricht Gber das Datenilibertragungssystem
ermittelt werden. Die Zuordnung der Sensoren an die
Eingénge der Steuerung erfolgt automatisch. Alle Sen-
soren sowie die Steuereinheit sind Teilnehmeram selben
Dateniibertragungssystem. Uber entsprechende Nach-
richten auf dem Datenlbertragungssystem kénnen die
Sensoren nacheinander mitteilen, ob ausgesandtes
Licht anderer Sensoren empfangen wurde und gegebe-
nenfalls von welcher Empfangsdiode bzw. welcher Seite
das Licht eingegangen ist. Dabei kénnen die Sensoren
das empfangene Licht nach der Takt- und/oder Sende-
frequenz und/oder der jeweiligen Modellierung unter-
scheiden. Uber eine jeweilige lichtempfangende Emp-
fangsdiode kann festgestellt werden, ob die das Licht
aussendende Sendediode links oder rechts von der
Empfangsdiode liegt. Diese Information kann ebenfalls
als Nachricht Uiber das Datenlibertragungssystem tber-
mittelt werden. Ein Teilnehmer auf dem Datenubertra-
gungssystem kann samtliche Informationen sammeln,
um zunachst die Positionen der Sensoren relativ zuein-
ander zu bestimmen. AnschlieBend kénnen daraus die
jeweiligen absoluten Positionen der Sensoren bestimmt
werden. Uber Nachrichten auf dem Dateniibertragungs-
system kann den einzelnen Sensoren deren Position mit-
geteilt werden. Zudem kann die Steuerung die jeweilige
Position eines Sensors den entsprechenden Eingdngen
zuordnen. Die Steuerung der Abfragen auf dem Daten-
Ubertragungssystem kann von einem Teilnehmer dieses
Dateniibertragungssystems gesteuert werden. Die Akti-
vierung eines jeweiligen Sensors an einer bestimmten
Position kann auch fiir eine partielle Offnung der Tiir ein-
gesetzt werden.

[0036] Die Erfindung wird im Folgenden anhand von
Ausfihrungsbeispielen unter Bezugnahme auf die
Zeichnung naher erlautert; in dieser zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer beispiel-
haften Ausfiihrungsform einer erfindungsge-
mafRen Vorrichtung zur automatischen Positi-
onsbestimmung von Sensoren einer automati-
schen Schiebetiiranlage und

Fig.2 eine schematische Darstellung einer beispiel-
haften Ausfiihrungsform eines zur Verwendung
bei der erfindungsgemafen Vorrichtung geeig-
neten Sensors.

[0037] Fig. 1 zeigt in schematischer Darstellung eine
beispielhafte Ausfiihrungsform einer erfindungsgema-
Ren Vorrichtung 10 zur automatischen Positionsbestim-
mung von Sensoren 10 - 20; 22 - 26 einer automatischen
Schiebetiiranlage 28 mitmehreren insbesondere der Ab-
sicherung dienenden Sensoren 12 - 20; 22 - 26, wobei
die Sensoren 12 - 20 im vorliegenden Fall beispielsweise
innerhalb und die Sensoren 22 - 26 auRRerhalb des durch
die Schiebetlranlage 28 verschlieBbaren Raumes an-
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geordnet sind.

[0038] Die Sensoren 12 -20; 22 - 26 umfassen jeweils
eine Sendeeinrichtung 30 zum Aussenden von Licht und
eine Detektoreinrichtung 32 (vgl. auch Fig. 2) zum De-
tektieren von Licht. Dabei sind die Sensoren 12 - 20; 22
- 26 auch jeweils so ausgefiihrt, dass anhand des jeweils
detektierten Lichts feststellbar ist, von welcher Seite der
Sendeeinrichtung 30 das detektierte Licht empfangen
wurde.

[0039] Zudem istzur Steuerung der Schiebetiiranlage
28 eine Steuereinheit 34 vorgesehen. Dabei bilden die
Sensoren 12 - 20; 22 - 26 und die Steuereinheit 34 Teil-
nehmer eines intelligenten Datenlbertragungssystems,
Uber das sie miteinander verbunden sind.

[0040] Die Steuereinheit 34 so ausgefiihrt, dass zur
Positionsbestimmung der Sensoren 12 - 20 bzw. 22 - 26
zunachst zur Ermittlung der Positionen der Sensoren 12
- 20 bzw. 22 - 26 relativ zueinander die Sendeeinrichtun-
gen 30 der verschiedenen Sensoren 12 - 20 bzw. 22 -
26 nacheinander mit gednderter Takt- und/oder Sende-
frequenz und/oder gednderter Modulation ansteuerbar
und Uber die Detektoreinrichtung 32 eines jeweiligen
nicht mit geanderter Takt- bzw. Sendefrequenz bzw.
nicht mit gednderter Modulation angesteuerten Sensors
erfassbarist, von welcher Seite gegebenenfalls Licht des
mit geanderter Takt-bzw. Sendefrequenz bzw. gednder-
ter Modulation angesteuerten Sensors empfangen wird.
[0041] Alternativ oder zusatzlich kann die Steuerein-
heit 34 auch so ausgefiihrt sein, dass fir die zunachst
durchzufiihrende Ermittlung der Positionen der Senso-
ren 12 - 20 bzw. 22 - 26 relativ zueinander die verschie-
denen Sensoren 12 - 20 bzw. 22 - 26 nacheinander ab-
schaltbar sind und Uber die Detektoreinrichtung 32 des
Sensors mit abgeschalteter Sendeeinrichtung 30 erfass-
barist, von welcher Seite gegebenenfalls Licht von einem
anderen Sensor empfangen wird.

[0042] Darilber hinaus ist die Steuereinheit 34 so aus-
gefuihrt, dass anschlieRend die jeweilige absolute Posi-
tion der Sensoren 12 - 20 bzw. 22 - 26 anhand der zuvor
ermittelten Positionen der Sensoren 12 - 20 bzw. 22 - 26
relativ zueinander bestimmbar ist. Wie anhand der Fig.
1 zu erkennen ist, kénnen sich die Uberwachungsberei-
che aneinandergrenzender Sensoren 12 - 20 bzw. 22 -
26 teilweise uberschneiden.

[0043] Die Steuereinheit 34 kann somit beispielsweise
so ausgefuhrt sein, dass zur Ermittlung der Position der
Sensoren 12 - 20 bzw. 22 - 26 relativ zueinander die Takt
und/oder Sendefrequenz der Sendeeinrichtungen 30 der
Sensoren 12 - 20 bzw. 22 - 26 schrittweise von Sensor
zu Sensor von einer ersten Takt- und/oder Sendefre-
quenz A auf eine zweite Takt- bzw. Sendefrequenz B
anderbar und ein jeweiliger anderer Sensor mit nicht auf
die zweite Takt- bzw. Sendefrequenz B umgestellter
Sendeeinrichtung 30 automatisch abfragbar ist, ob und
gegebenenfalls von welcher Seite er Licht der zweiten
Takt-bzw. Sendefrequenz B empfangt.

[0044] Alternativ oder zusatzlich kann die Steuerein-
heit 34 auch so ausgefihrt sein, dass zur Ermittlung der
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Positionen der Sensoren 12 - 20 bzw. 22 - 26 relativ zu-
einander die Modulation der Sendeeinrichtungen 30 der
Sensoren 12 - 20 bzw. 22 - 26 schrittweise von Sensor
zu Sensor von einer ersten Modulation auf eine zweite
Modulation anderbar und ein jeweiliger anderer Sensor
mit nicht auf die zweite Modulation umgestellter Senso-
reinrichtung 30 automatisch abfragbar ist, ob und gege-
benenfalls von welcher Seite er entsprechend der zwei-
ten Modulation moduliertes Licht empfangt.

[0045] Die Sensoren 12 - 20; 22 - 26 kdnnen insbe-
sondere als Anwesenheitssensoren zur Absicherung
des Offnungsvorgangs und/oder als Anwesenheitssen-
soren zur Absicherung des SchlieRvorgangs der auto-
matischen Schiebetlranlage 28 vorgesehen sein.
[0046] Dieautomatische Schiebetiiranlage 28 umfasst
im vorliegenden Fall beispielsweise zwei Schiebeflligel
36 und zwei Festfliigel 38, wobei sie beispielsweise als
Rundschiebetiiranlage ausgefiihrt ist. Die innen ange-
ordneten Sensoren 12 - 20 umfassen zwei in Blickrich-
tung von auflen nach innen betrachtet links von der
HauptschlieBkante angeordnete Sensoren 12, 14, zwei
rechts von der Hauptschlielkante angeordnete Senso-
ren 18, 20 und einen im Bereich der HauptschlieRkante
dazwischen angeordneten Sensor 16. Wie anhand der
Fig. 1 zudem zu entnehmen ist, sind die Sendeeinrich-
tungen 30 der beiden Sensoren 12 und 20 jeweils im
linken bzw. rechten Sensorbereich und die Sendeein-
richtungen 30 der beiden Sensoren 14 und 18 jeweils im
rechten bzw. linken Sensorbereich angeordnet, wahrend
der Sensor 16 mit einer im mittleren Sensorbereich an-
geordneten Sendeeinrichtung 30 versehen ist.

[0047] Uber die Detektoreinrichtungen 32 (vgl. auch
nochmals Fig. 2) der beiden Sensoren 12, 18 ist somit
jeweils feststellbar, ob Licht rechts von der zugeordneten
Sendeeinrichtung 30 und gegebenenfalls rechts vom be-
treffenden Sensor empfangen wurde, wahrend Uber die
Detektoreinrichtungen 32 der beiden Sensoren 14, 20
jeweils feststellbar ist, ob Licht links von der zugeordne-
ten Sendeeinrichtung 30 und gegebenenfalls links vom
Sensor empfangen wurde. Dagegen ist Uber die Detek-
toreinrichtung 32 des mittleren Sensors 16 feststellbar,
ob Licht rechts oder links von der Sendeeinrichtung 30
bzw. rechts oder links vom Sensor empfangen wurde.
[0048] Die auRen angeordneten Sensoren umfassen
einen links von der Hauptschlielkante angeordneten
Sensor 22, einen rechts von der HauptschlieRkante an-
geordneten Sensor 26 sowie einen im Bereich der Haupt-
schlielRkante dazwischen angeordneten Sensor 24. Die
Sendeeinrichtung 30 des Sensors 22 istin einem rechten
Sensorbereich und die Sendeeinrichtung 30 des Sen-
sors 26 in einem linken Sensorbereich angeordnet, wah-
rend die Sendeeinrichtung 30 des dazwischen liegenden
Sensors 24 in einem mittleren Sensorbereich angeord-
net ist. Wahrend Uber die Detektoreinrichtung 32 des
Sensors 22 lediglich feststellbar ist, ob Licht links von der
Sendeeinrichtung 30 empfangen wurde, und Uber die
Detektoreinrichtung 32 des Sensors 26 lediglich feststell-
barist, ob Licht rechts von der Sendeeinrichtung 30 emp-
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fangen wurde, kann Uber die Detektoreinrichtung 32 des
dazwischen angeordneten Sensors 24 wieder unter-
schieden werden, ob empfangenes Licht links von der
Sendeeinrichtung 30 bzw. links vom Sensor oder rechts
von der Sendeeinrichtung 30 bzw. rechts vom Sensor
empfangen wurde.

[0049] Die Sensoren12-20;22-26 konnen zumindest
teilweise baugleich ausgefiihrt sein. Sie kdnnen insbe-
sondere jeweils als Aktiv-Infrarot-Sensor ausgefiihrt
sein.

[0050] Fig. 2 zeigt in schematischer Darstellung eine
beispielhafte Ausfliihrungsform eines zur Verwendung
bei der erfindungsgemafien Vorrichtung geeigneten
Sensors 40. Wie anhand der Fig. 2 zu erkennen ist, kann
die Sendeeinrichtung 30 eines solchen Sensors mehrere
Sendedioden 30; und dessen Detektoreinrichtung 32
mehrere Empfangsdioden 32; umfassen, wobei im vor-
liegenden Fall jeder Sendediode 30; jeweils eine Emp-
fangsdiode 32; zugeordnet ist. Die Steuereinheit 34 kann
nun so ausgeflihrt sein, dass anhand einer jeweiligen
lichtdetektierenden Empfangsdiode 30; feststellbar ist,
von welcher Seite das betreffende Licht empfangen wur-
de. So kann der Fig. 2 beispielsweise enthommen wer-
den, dass die dulerst linke Empfangsdiode 32; der De-
tektoreinrichtung 32 des Sensors 40 Licht von der du-
Rerstlinken Sendediode 30;der Sendeeinrichtung 30 des
Sensors 40 empfangt. Die Sendeeinrichtung 30 ist im
vorliegenden Fall rechts von der Detektoreinrichtung 32
angeordnet. Uber die Information, welche Empfangsdi-
ode 32; ein Signal empfangt, kann demnach auf die Po-
sition der lichtaussendenden Sendediode 30, geschlos-
sen werden. Zudem weif} der gegebenenfalls von einem
anderen Sensor lichtempfangende Sensor 40, von wel-
cher Seite das Lichtempfangen wurde und entsprechend
auch, auf welcher Seite der andere Sensor angeordnet
sein muss. Durch eine entsprechende Ansteuerung tGiber
das Datenulbertragungssystem kénnen die einzelnen
Sensoren nacheinander zum Aussenden von Licht bei-
spielsweise mit geanderter Takt- und/oder Sendefre-
quenz oder anderer Modulation angesteuert werden, um
zunachst deren Position relativ zueinander zu bestim-
men, um anschlieBend anhand deren relativen Position
deren absolute Position zu bestimmen.

[0051] Die Sensoren 12 - 20; 22 - 26; bzw. 40 kénnen
jeweils insbesondere ortsfest vorgesehen und so ausge-
fUhrt sein, dass sie stets denselben Bereich tiberwachen.
Dabei kann eine jeweilige Empfangsdiode 32; der Detek-
toreinrichtung 32 eines jeweiligen Sensors 12 - 20; 22 -
26; bzw. 40 auf einenin Bezug auf den Sensor ortsfesten
Spot ausgerichtet sein.

[0052] Das betreffende Datenibertragungssystem
kann zumindest fir eine insbesondere bidirektionale
Kommunikation zwischen einem jeweiligen Sensor 12 -
20; 22 - 26; 40 und der Steuereinheit 24 ausgefihrt sein.
Zudem kann das Datenibertragungssystem auch fiir ei-
ne Kommunikation zwischen den Sensoren 12 - 20; 22
- 26; 40 ausgefihrt sein.

[0053] Ein jeweiliger Sensor 12 - 20; 22 - 26; 40 kann

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

als eine einen Mikroprozessor oder dergleichen umfas-
sende intelligente Einheit so ausgefiihrt sein, dass er bei
einer Detektion von Licht von einem anderen Sensor
Uiber das Dateniibertragungssystem eine entsprechende
Nachricht Ubermittelt, der auch enthommen werden
kann, von welcher Empfangsdiode 32; seiner Detektor-
einrichtung 32 bzw. welcher Seite das betreffende Licht
empfangen wurde.

[0054] Ein jeweiliger Sensor 12 - 20; 22 - 26; 40 kann
Uber die Steuereinheit 34 und das Datenibertragungs-
system in Abhangigkeit von seiner anhand der ermittel-
ten Position der Sensor relativ zueinander bestimmten
absoluten Position aktivierbar, parametrierbar, adres-
sierbar und/oder dergleichen sein.

[0055] Die Steuereinheit 34 kann als von den Senso-
ren 12 - 20; 22 - 26; 40 getrennte Einheit und insbeson-
dere als dezentrale Steuereinheit ausgefiihrt sein.
Grundsatzlich sind jedoch auch solche Ausflihrungen
denkbar, bei denen die Steuereinheit 34 in wenigstens
einem Sensor 12 - 20; 22 - 26; 40 integriert ist.

[0056] Das Datenlibertragungssystem kann eine Bus-
einrichtung umfassen. Dabei kann insbesondere die
Steuereinheit als Bus-Master ausgefiihrt sein.

Bezugszeichenliste

[0057]

10  Vorrichtung

12 Sensor

14 Sensor

16 Sensor

18 Sensor

20 Sensor

22 Sensor

24 Sensor

26 Sensor

28  automatische Schiebetiranlage
30  Sendeeinrichtung

30; Sendediode
32 Detektoreinrichtung
32; Empfangsdiode

34 Steuereinheit
36  Schiebefligel
38 Festfligel

40 Sensor

Patentanspriiche

1. Verfahren zur automatischen Positionsbestimmung
von Sensoren (12 - 20; 22 - 26; 40) einer automati-
schen Turanlage, insbesondere einer automati-
schen Schiebetiiranlage (28), mit mehreren insbe-
sondere der Absicherung dienenden Sensoren (12
- 20; 22 - 26; 40), die mindestens eine Sendeeinrich-
tung (30) zum Aussenden von Licht und mindestens
eine Detektoreinrichtung (32) zum Detektieren von
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Licht umfassen und jeweils so ausgefuhrt sind, dass
anhand des jeweils detektierten Lichts feststellbar
ist, von welcher Seite des Sensors das detektierte
Licht empfangen wurde, wobei die Sensoren (12 -
20; 22 - 26; 40) und eine Steuereinheit (34) Teilneh-
mer eines Datenlbertragungssystem bilden und
Uber dieses miteinander verbunden sind, und wobei
die Steuereinheit (34) so ausgefihrt ist, dass zu-
nachst zur Ermittlung der Positionen der Sensoren
(12 - 20; 22 - 26; 40) relativ zueinander die Sende-
einrichtungen (30) der verschiedenen Sensoren (12
- 20; 22 - 26; 40) nacheinander mit geanderter Takt-
und/oder Sendefrequenz und/oder geanderter Mo-
dulation angesteuert und/oder die Sendeeinrichtun-
gen (30) der verschiedenen Sensoren (12 - 20; 22 -
26;40) nacheinander abgeschaltet werden und tGiber
die Detektoreinrichtung (32) eines jeweiligen nicht
mit gednderter Takt- bzw. Sendefrequenz bzw. nicht
mit gednderter Modulation angesteuerten Sensors
erfasst wird, von welcher Seite gegebenenfalls Licht
des mit geadnderter Takt- und/oder Sendefrequenz
bzw. geanderter Modulation angesteuerten Sensors
empfangen wird, bzw. tGber die Detektoreinrichtung
(32) des Sensors mit abgeschalteter Sendeeinrich-
tung (30) erfasst wird, von welcher Seite gegebe-
nenfalls Licht von einem anderen Sensor empfan-
gen wird, und anschlieBend die jeweilige absolute
Position der Sensoren (12 - 20; 22 - 26; 40) anhand
der ermittelten Positionen der Sensoren (12 - 20; 22
- 26; 40) relativ zueinander bestimmt wird, wobei sich
die Uberwachungsbereiche aneinandergrenzender
Sensoren (12 - 20; 22 - 26; 40) teilweise Uberschnei-
den.

Verfahren nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass zur Ermittlung der
Positionen der Sensoren (12 - 20; 22 - 26; 40) relativ
zueinander die Takt- und/oder Sendefrequenz der
Sendeeinrichtungen (30) der Sensoren (12 - 20; 22
- 26;40) schrittweise von Sensor zu Sensor von einer
ersten Takt- und/oder Sendefrequenz (A) auf eine
zweite Takt-bzw. Sendefrequenz (B) geandert wird
und ein jeweiliger anderer Sensor mit nicht auf die
zweite Takt-bzw. Sendefrequenz (A) umgestellter
Sendeeinrichtung (30) automatisch abgefragt wird,
ob und gegebenenfalls von welcher Seite er Licht
der zweiten Takt- bzw. Sendefrequenz (B) emp-
fangt.

Verfahren nach einemder vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass zur Ermittlung der
Positionen der Sensoren (12 - 20; 22 - 26; 40) relativ
zueinander die Modulation der Sendeeinrichtungen
(30) der Sensoren (12 - 20; 22 - 26; 40) schrittweise
von Sensor zu Sensor von einer ersten Modulation
auf eine zweite Modulation gedndert wird und ein
jeweiliger anderer Sensor mit nicht auf die zweite
Modulation umgestellter Sendeeinrichtung automa-
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tisch abgefragt wird, ob und gegebenenfalls von wel-
cher Seite er entsprechend der zweiten Modulation
moduliertes Licht empfangt.

Vorrichtung (10) zur automatischen Positionsbe-
stimmung von Sensoren (12 - 20; 22 - 26; 40) einer
automatischen Turanlage, insbesondere einer auto-
matischen Schiebetiiranlage (28), mit mehreren ins-
besondere der Absicherung dienenden Sensoren
(12 - 20; 22 - 26; 40), die jeweils eine Sendeeinrich-
tung (30) zum Aussenden von Licht und eine Detek-
toreinrichtung (32) zum Detektieren von Licht um-
fassen und jeweils so ausgefiihrt sind, dass anhand
des jeweils detektierten Lichts feststellbar ist, von
welcher Seite des Sensors das detektierte Licht
empfangen wurde, und mit einer Steuereinheit (34),
zur Durchfiihrung des Verfahrens nach einem der
vorstehenden Anspriiche, wobei die Sensoren (12 -
20; 22 - 26; 40) und die Steuereinheit (34) Teilneh-
mer eines Datenibertragungssystems bilden und
Uber dieses miteinander verbunden sind, und die
Steuereinheit (34) so ausgefihrt ist, dass zur Posi-
tionsbestimmung der Sensoren (12 - 20; 22 - 26; 40)
zunachst zur Ermittlung der Positionen der Senso-
ren (12 - 20; 22 - 26; 40) relativ zueinander die Sen-
deeinrichtungen (30) der verschiedenen Sensoren
(12 - 20; 22 - 26; 40) nacheinander mit geanderter
Takt- und/oder Sendefrequenz und/oder geanderter
Modulation ansteuerbar und/oder die Sendeeinrich-
tungen (30) der verschiedenen Sensoren (12 - 20;
22 - 26; 40) nacheinander abschaltbar sind und iber
die Detektoreinrichtung (32) eines jeweiligen nicht
mit gednderter Takt- und/oder Sendefrequenz bzw.
nicht mit gednderter Modulation angesteuerten Sen-
sors erfassbar ist, von welcher Seite gegebenenfalls
Licht des mit geanderter Takt-und/oder Sendefre-
quenz bzw. geanderter Modulation angesteuerten
Sensors empfangen wird bzw. Uber die Detektorein-
richtung (32) des Sensors mit abgeschalteter Sen-
deeinrichtung (30) erfassbar ist, von welcher Seite
gegebenenfalls Licht von einem anderen Sensor
empfangen wird, und anschlieRend die jeweilige ab-
solute Position der Sensoren (12 - 20; 22 - 26; 40)
anhand der ermittelten Positionen der Sensoren (12
- 20; 22 - 26; 40) relativ zueinander bestimmbar ist,
wobei sich die Uberwachungsbereiche aneinander-
grenzender Sensoren (12 - 20; 22 - 26; 40) teilweise
Uberschneiden.

Vorrichtung nach Anspruch 4,

dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoren (12
- 20; 22 - 26; 40) als Anwesenheitssensoren zur Ab-
sicherung des Offnungsvorgangs und/oder als An-
wesenheitssensoren  zur  Absicherung des
SchlieBvorgangs der betreffenden Tir vorgesehen
sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 oder 5,
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dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoren (12
- 20; 22 - 26; 40) zumindest teilweise baugleich aus-
gefuhrt sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoren (12
- 20; 22 - 26; 40) jeweils als Aktiv-Infrarot-Sensor
ausgefihrt sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass die Sendeeinrich-
tung (30) eines jeweiligen Sensors (40) wenigstens
eine Sendediode (30i) und die Detektoreinrichtung
(32) eines jeweiligen Sensors wenigstens eine Emp-
fangsdiode (32i) umfasst und die Steuereinheit (34)
so ausgefihrtist, dass anhand einer jeweiligen Licht
detektierenden Empfangsdiode (30i) feststellbar ist,
von welcher Seite das betreffende Licht empfangen
wurde.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoren (12
- 20; 22 - 26; 40) jeweils ortsfest vorgesehen und so
ausgefiihrt sind, dass sie stets denselben Bereich
Uberwachen.

Vorrichtung nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet, dass eine jeweilige
Empfangsdiode (32i) der Detektoreinrichtung (32)
eines jeweiligen Sensors (12-20; 22-26; 40) auf ei-
nen in Bezug auf den Sensor ortfesten Spot ausge-
richtet ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 10,
dadurch gekennzeichnet, dass das Datentiibertra-
gungssystem zumindest fiir eine insbesondere bidi-
rektionale Kommunikation zwischen einem jeweili-
gen Sensor (12 - 20; 22 - 26; 40) und der Steuerein-
heit (34) ausgefiihrt ist.

Vorrichtung nach Anspruch 11,

dadurch gekennzeichnet, dass das Datenubertra-
gungssystem zudem fir eine Kommunikation zwi-
schenden Sensoren (12-20; 22 - 26; 40) ausgefihrt
ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 12,
dadurch gekennzeichnet, dass ein jeweiliger Sen-
sor (12 - 20; 22 - 26; 40) als eine einen Mikroprozes-
sor oderdergleichen umfassende intelligente Einheit
so ausgefihrt ist, dass er bei einer Detektion von
Licht von einem anderen Sensor iber das Daten(-
bertragungssystem eine entsprechende Nachricht
Ubermittelt, der auch entnommen werden kann, von
welcher Empfangsdiode (32i) seiner Detektorein-
richtung (32) bzw. welcher Seite das betreffende
Licht empfangen wurde.
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14.

15.

16.

17.

18.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dass ein jeweiliger Sen-
sor (12 - 20; 22 - 26; 40) Uber die Steuereinheit (34)
und das Datenubertragungssystem in Abhangigkeit
von seiner anhand der ermittelten Positionen der
Sensoren relativ zueinander bestimmten absoluten
Position aktivierbar, parametrierbar, adressierbar
und/oder dergleichen ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 14,
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit
(34) als von den Sensoren (12 - 20; 22 - 26; 40)
getrennte Einheit und insbesondere als dezentrale
Steuereinheit ausgefihrt ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 14,
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit
(34) in wenigstens einem Sensor (12 - 20; 22 - 26;
40) integriert ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 4 bis 16,
dadurch gekennzeichnet, dass das Datentiibertra-
gungssystem eine Buseinrichtung umfasst.

Vorrichtung nach Anspruch 17,
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit
als Bus-Master ausgefiihrt ist.

Claims

Method for automatically determining positions of
sensors (12-20; 22-26; 40) of an automatic door sys-
tem, in particular of an automatic sliding-door system
(28), having a plurality of sensors (12-20; 22-26; 40),
which serve in particular for protection purposes,
comprise at least one transmission device (30) for
emitting light and at least one detector device (32)
for detecting light, and are embodied in each case
such that it is ascertainable, based on the respec-
tively detected light, from which side of the sensor
the detected light was received, wherein the sensors
(12-20; 22-26; 40) and a control unit (34) form sub-
scribers of a data transmission system and are in-
terconnected thereby, and wherein the control unit
(34) is embodied such that, initially for ascertaining
the positions of the sensors (12-20; 22-26; 40) rela-
tive to one another, the transmission devices (30) of
the different sensors (12-20; 22-26; 40) are control-
led successively with a changed clock frequency
and/or transmission frequency and/or a changed
modulation, and/or the transmission devices (30) of
the different sensors (12-20; 22-26; 40) are switched
off successively, and it is detected, via the detector
device (32) of a respective sensor that is not control-
led with a changed clock frequency or transmission
frequency or with a changed modulation, from which
side light of the sensor that is controlled with a
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changed clock frequency and/or transmission fre-
quency or a changed modulation is possibly re-
ceived, or it is detected, via the detector device (32)
ofthe sensor with a switched-off transmission device
(30), from which side light of another sensor is pos-
sibly received, and subsequently the respective ab-
solute position of the sensors (12-20; 22-26; 40) is
determined on the basis of the ascertained positions
of the sensors (12-20; 22-26; 40) relative to one an-
other, wherein the monitoring regions of adjoining
sensors (12-20; 22-26; 40) partially overlap.

Method according to Claim 1, characterized in that,
for ascertaining the positions of the sensors (12-20;
22-26; 40) relative to one another, the clock frequen-
cy and/ortransmission frequency of the transmission
devices (30) of the sensors (12-20; 22-26; 40) is
changed in a step-wise manner from sensor to sen-
sor from a first clock frequency and/or transmission
frequency (A) to a second clock frequency or trans-
mission frequency (B), and arespective other sensor
with a transmission device (30) that has not been
changed to the second clock frequency or transmis-
sion frequency (A) is automatically interrogated as
to whether and possibly from which side it receives
light of the second clock frequency or transmission
frequency (B).

Method according to either of the preceding claims,
characterized in that, for ascertaining the positions
of the sensors (12-20; 22-26; 40) relative to one an-
other, the modulation of the transmission devices
(30) of the sensors (12-20; 22-26; 40) is changed in
a step-wise manner from sensor to sensor from a
first modulation to a second modulation, and a re-
spective other sensor with a transmission device that
has not been changed to the second modulation is
automatically interrogated as to whether and possi-
bly from which side it receives light that has been
modulated according to the second modulation.

Apparatus (10) for automatically determining posi-
tions of sensors (12-20; 22-26; 40) of an automatic
door system, in particular of an automatic sliding-
door system (28), having a plurality of sensors
(12-20; 22-26; 40), which serve in particular for pro-
tection purposes, in each case comprise a transmis-
sion device (30) for emitting light and a detector de-
vice (32) for detecting light, and are embodied in
each case such that it is ascertainable, based on the
respectively detected light, from which side of the
sensor the detected light was received, and having
a control unit (34) for carrying out the method ac-
cording to one of the preceding claims, wherein the
sensors (12-20; 22-26; 40) and the control unit (34)
form subscribers of a data transmission system and
are interconnected thereby, and the control unit (34)
is embodied such that, for determining positions of
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the sensors (12-20; 22-26; 40), initially for ascertain-
ing the positions of the sensors (12-20; 22-26; 40)
relative to one another, the transmission devices (30)
of the different sensors (12-20; 22-26; 40) are con-
trollable successively with a changed clock frequen-
cy and/or transmission frequency and/or a changed
modulation, and/or the transmission devices (30) of
the different sensors (12-20; 22-26; 40) are able to
be switched off successively, and it is ascertainable,
via the detector device (32) of a respective sensor
that is not controlled with a changed clock frequency
and/or transmission frequency or with a changed
modulation, from which side light of the sensor that
is controlled with a changed clock frequency and/or
transmission frequency or a changed modulation is
possibly received, or it is ascertainable, via the de-
tector device (32) of the sensor with a switched-off
transmission device (30), from which side light of an-
other sensor is possibly received, and subsequently
the respective absolute position of the sensors
(12-20; 22-26; 40) is determinable on the basis of
the ascertained positions of the sensors (12-20;
22-26; 40) relative to one another, wherein the mon-
itoring regions of adjoining sensors (12-20; 22-26;
40) partially overlap.

Apparatus according to Claim 4, characterized in
that the sensors (12-20; 22-26; 40) are provided as
presence sensors for securing the opening process
and/or as presence sensors for securing the closing
process of the relevant door.

Apparatus according to either of Claims 4 and 5,
characterized in that the sensors (12-20; 22-26;
40) are embodied at least partially such that they are
of the same construction.

Apparatus according to one of Claims 4 to 6, char-
acterized in that the sensors (12-20; 22-26; 40) are
embodied in each case as active infrared sensors.

Apparatus according to one of Claims 4 to 7, char-
acterized in that the transmission device (30) of a
respective sensor (40) comprises at least one trans-
mission diode (30i) and the detector device (32) of
arespective sensor comprises at least one receiving
diode (32i), and the control unit (34) is embodied
suchthatitis ascertainable, on the basis of a respec-
tive light-detecting receiving diode (30i), from which
side the relevant light was received.

Apparatus according to one of Claims 4 to 8, char-
acterized in that the sensors (12-20; 22-26; 40) are
in each case provided in a spatially fixed mannerand
are embodied such that they always monitor the
same region.

10. Apparatus according to Claim 9, characterized in
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that a respective receiving diode (32i) of the detector
device (32) of a respective sensor (12-20; 22-26; 40)
is aligned with a spot that is spatially fixed with re-
spect to the sensor.

Apparatus according to one of Claims 4 to 10, char-
acterized in that the data transmission system is
embodied at least for in particular bidirectional com-
munication between a respective sensor (12-20;
22-26; 40) and the control unit (34).

Apparatus according to Claim 11, characterized in
that the data transmission system is additionally em-
bodied for communication between the sensors
(12-20; 22-26; 40).

Apparatus according to one of Claims 4 to 12, char-
acterized in that a respective sensor (12-20; 22-26;
40) is embodied as an intelligent unit comprising a
microprocessor or the like such that, if light ofanother
sensor is detected, it transmits, via the data trans-
mission system, a corresponding message from
which it can also be gathered by which receiving di-
ode (32i) of its detector device (32) or from which
side the relevant light was received.

Apparatus according to one of Claims 4 to 13, char-
acterized in that a respective sensor (12-20; 22-26;
40) is able to be activated, parameterized, ad-
dressed and/or the like by the control unit (34) and
the data transmission system in dependence on its
absolute position determined on the basis of the as-
certained positions of the sensors relative to one an-
other.

Apparatus according to one of Claims 4 to 14, char-
acterized in that the control unit (34) is embodied
as a unit that is separate from the sensors (12-20;
22-26;40)andin particular as adecentralized control
unit.

Apparatus according to one of Claims 4 to 14, char-
acterized in that the control unit (34) is integrated
in at least one sensor (12-20; 22-26; 40).

Apparatus according to one of Claims 4 to 16, char-
acterized in that the data transmission system com-
prises a bus device.

Apparatus according to Claim 17, characterized in
that the control unit is embodied as a bus master.

Revendications

1.

Procédé pour la détermination de position automa-
tique de capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ; 40) d’un sys-
téeme de porte automatique, en particulier d’'un sys-
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teme de porte coulissante automatique (28), com-
prenant plusieurs capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ; 40)
servant en particulier a la sécurisation, qui compren-
nent au moins un dispositif d’émission (30) pour
émettre de la lumiere et au moins un dispositif de
détection (32) pour détecter de la lumiere, et qui sont
réalisés respectivement de telle sorte que la lumiéere
détectée respectivement permet de constater de
quel coté du capteur la lumiére détectée a été regue,
les capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ; 40) et une unité de
commande (34) étant des membres d’'un systeme
de transmission de données et étant reliés les uns
aux autres par celui-ci, et 'unité de commande (34)
étant réalisée de telle sorte que d’abord, pour établir
les positions des capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ; 40)
les uns par rapport aux autres, les dispositifs d’émis-
sion (30) des différents capteurs (12220 ;22 a 26 ;
40) sont pilotés les uns aprés les autres avec une
fréquence d’horloge et/ou d’émission modifiée et/ou
une modulation modifiée, et/ou les dispositifs
d’émission (30) des différents capteurs (12 a 20 ; 22
a 26 ; 40) sont désactivés les uns apres les autres,
et le dispositif de détection (32) d’un capteur respec-
tif qui n’est pas piloté avec une fréquence d’horloge
ou d’émission modifiée ou avec une modulation mo-
difiée, détecte de quel coté éventuellement de la lu-
miére provenant du capteur piloté avec une fréquen-
ce d’horloge et/ou d’émission modifiée ou avec une
modulation modifiée, est regue, ou le dispositif de
détection (32) du capteur dont le dispositif d’émis-
sion (30) est désactivé détecte de quel coté éven-
tuellement de la lumiére provenant d’un autre cap-
teur est regue, et ensuite, la position absolue res-
pective des capteurs (12 a 20; 22 a 26 ; 40) est
déterminée a I'aide des positions établies des cap-
teurs (12220 ;22 a 26 ; 40) les uns par rapport aux
autres, les zones de surveillance de capteurs adja-
cents (12a 20 ;22 a 26 ; 40) se recoupant en partie.

Procédé selon larevendication 1, caractérisé en ce
que pour établir les positions des capteurs (12a 20 ;
22 a 26 ; 40) les uns par rapport aux autres, la fré-
quence d’horloge et/ou d’émission des dispositifs
d’émission (30) des capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ; 40)
est modifiée progressivement d’'un capteur a 'autre
d'une premiére fréquence d’horloge et/ou d’émis-
sion (A) a une deuxieme fréquence d’horloge ou
d’émission (B), et un autre capteur respectif, dont le
dispositif d’émission (30) n’est pas commuté sur la
deuxieme fréquence d’horloge ou d’émission (A), est
interrogé automatiquement pour savoir si, et le cas
échéant de quel coté, il recoit de la lumiére de la
deuxieme fréquence d’horloge ou d’émission (B).

Procédé selon I'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que pour établir les
positions des capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ; 40) les
uns par rapport aux autres, la modulation des dis-
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positifs d’émission (30) des capteurs (12a20 ;22 a
26 ; 40) est modifiée progressivement d’'un capteur
al'autre d’'une premiére modulation a une deuxiéme
modulation, et un autre capteur respectif, dont le dis-
positif d’émission n’est pas commuté sur la deuxié-
me modulation, est interrogé automatiquement pour
savoir si, et le cas échéant de quel c6té, il regoit de
la lumiére modulée selon la deuxiéme modulation.

Dispositif (10) pour la détermination de position auto-
matique de capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ; 40) d’un
systéme de porte automatique, en particulier d’'un
systéme de porte coulissante automatique (28),
comprenant plusieurs capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ;
40) servant en particulier a la sécurisation, qui com-
prennent respectivement un dispositif d’émission
(30) pour émettre de la lumiére et un dispositif de
détection (32) pour détecter de la lumiére, et qui sont
réalisés respectivement de telle sorte que la lumiére
détectée respectivement permet de constater de
quel coté du capteur la lumiere détectée a été regue,
et comprenant une unité de commande (34) pour
effectuer le procédé selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, les capteurs (12a 20 ; 22
a 26 ; 40) et l'unité de commande (34) étant des
membres d’un systéme de transmission de données
et étantreliésles uns aux autres par celui-ci, et 'unité
de commande (34) étant réalisée de telle sorte que
pour la détermination de position des capteurs (12
a20;22a26 ;40),dabord pour établir les positions
des capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ; 40) les uns par
rapport aux autres, les dispositifs d’émission (30)
des différents capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ; 40) peu-
vent étre pilotés les uns aprés les autres avec une
fréquence d’horloge et/ou d’émission modifiée et/ou
une modulation modifiée, et/ou les dispositifs
d’émission (30) des différents capteurs (12 a 20 ; 22
a 26 ; 40) peuvent étre désactivés les uns apres les
autres, et le dispositif de détection (32) d’un capteur
respectif, qui n’est pas piloté avec une fréquence
d’horloge et/ou d’émission modifiée ou avec une mo-
dulation modifiée, permet de détecter de quel cbdté
éventuellement de la lumiére provenant du capteur
piloté avecune fréquence d’horloge et/ou d’émission
modifiée ou avec une modulation modifiée, est re-
cue, ou le dispositif de détection (32) du capteur,
dont le dispositif d’émission (30) est désactivé, per-
met de détecter de quel coté éventuellement de la
lumiére provenant d’'un autre capteur est regue, et
ensuite, la position absolue respective des capteurs
(12220 ;22 a 26 ; 40) peut étre déterminée a l'aide
des positions établies des capteurs (12 a 20 ;22 a
26 ; 40) les uns par rapport aux autres, les zones de
surveillance de capteurs adjacents (12 a 20 ; 22 a
26 ; 40) se recoupant en partie.

Dispositif selon la revendication 4, caractérisé en
ce que les capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ; 40) sont
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prévus sous la forme de capteurs de présence pour
sécuriserle processus d’ouverture et/ou de capteurs
de présence pour sécuriser le processus de ferme-
ture de la porte en question.

Dispositif selon'une quelconque des revendications
4 ou 5, caractérisé en ce que les capteurs (12 a
20 ;22 a 26 ; 40) sont de construction au moins par-
tiellement identique.

Dispositif selon'une quelconque des revendications
4 2 6, caractérisé en ce que les capteurs (12a 20 ;
22 a 26 ; 40) sont réalisés respectivement sous la
forme de capteurs infrarouges actifs.

Dispositif selon'une quelconque des revendications
4 a7, caractérisé en ce que le dispositif d’émission
(30) d'un capteur respectif (40) comprend au moins
une diode d’émission (30i) et le dispositif de détec-
tion (32) d’'un capteur respectif comprend au moins
une diode de réception (32i), et I'unité de commande
(34) est réalisée de telle sorte qu’une diode de ré-
ception (30i) respective détectant de la lumiére per-
met de constater de quel c6té la lumiere en question
est regue.

Dispositif selon'une quelconque des revendications
4 a 8, caractérisé en ce que les capteurs (12a 20 ;
22 a 26 ;40) sontprévus respectivement de maniéere
stationnaire et réalisés de telle sorte qu’ils surveillent
toujours la méme zone.

Dispositif selon la revendication 9, caractérisé en
ce qu’une diode de réception respective (32i) du dis-
positif de détection (32) d’'un capteur respectif (12 a
20 ;22 a26 ;40)est alignée sur un point stationnaire
par rapport au capteur.

Dispositif selon'une quelconque des revendications
4 a2 10, caractérisé en ce que le systeme de trans-
mission de données est réalisé au moins pour une
communication bidirectionnelle entre un capteurres-
pectif (12 a20 ; 22 a 26 ; 40) et I'unité de commande
(34).

Dispositif selon la revendication 11, caractérisé en
ce que le systéme de transmission de données est
de plus réalisé pour une communication entre les
capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ; 40).

Dispositif selon'une quelconque des revendications
4 a 12, caractérisé en ce qu’un capteur respectif
(12 a 20; 22 a 26 ; 40) est réalisé sous la forme
d’une unité intelligente comprenant un microproces-
seur ou similaires de telle sorte qu’en cas de détec-
tion de lumiére provenantd’un autre capteur, il trans-
met par le systéme de transmission de données un
message correspondant d’ou il ressort également
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de quelle diode de réception (32i) de son dispositif
de détection (32) ou de quel coté la lumiere en ques-
tion a été regue.

Dispositif selon 'une quelconque des revendications
4 a 13, caractérisé en ce qu’un capteur respectif
(12 2 20 ; 22 a 26 ; 40) peut étre activé, paramétre,
adressé et/ou similaires par l'unité de commande
(34) et le systéeme de transmission de données en
fonction de sa position absolue déterminée a 'aide
des positions établies des capteurs les uns par rap-
port aux autres.

Dispositif selon 'une quelconque des revendications
4 a 14, caractérisé en ce que l'unité de commande
(34) est réalisée sous la forme d’une unité séparée
des capteurs (12 a 20 ; 22 a 26 ; 40) et en particulier
sous la forme d’une unité de commande décentrali-
sée.

Dispositif selon 'une quelconque des revendications
4 a 14, caractérisé en ce que l'unité de commande
(34) est intégrée dans au moins un capteur (12 a
20 ;22 a 26; 40).

Dispositif selon 'une quelconque des revendications
4 a 16, caractérisé en ce que le systéeme de trans-
mission de données comprend un dispositif de bus.

Dispositif selon la revendication 17, caractérisé en
ce que l'unité de commande est réalisée sous la
forme d’'un maitre de bus.
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