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Beschreibung

SYSTEM UND VERFAHREN ZUR STEUERUNG VON GEBAUDESYSTEMTECHNIK

[0001] Die Erfindung betrifft ein System und ein Verfahren zur Steuerung und/oder Regelung von
Gebaudesystemtechnik auf Basis von durch Sensoren erfassten Messwerten. Insbesondere ist
ein System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik mittels einer mobilen
Vorrichtung und einer verbesserten Ortsauflosung eines erzeugten Steuer- und Regelsignals ge-
zelgt.

[0002] Es ist bekannt Gebaudetechniksysteme, beispielsweise Beleuchtungssysteme, mittels
vertellt in einem Gebaude angeordneten Sensoren, beispielweise Prasenzsensoren, zu steuern.
Prasenzsensoren detektieren und melden in einem Sensorsignal an eine Steuerungseinheit die
Prasenz einer oder mehrerer Personen in inrem jewelligen Erfassungsbereich. Die Gebrauchs-
musterschrift DE 20 2012 009 494 U1 zeigt ein solches Gebaudetechniksystem mit einer zentra-
len Steuerungseinheit und einer Vielzahl von verteilt angeordneten Sensoren, umfassend bei-
spielsweise Tastsensoren, Schalter, und Prasenzsensoren. Dabei hangt die raumliche Auflosung
der Detektion einer Person von der Grof3e und der Anzahl unterscheidbarer Erfassungsbereiche
sowie der raumlichen Anordnung der einzelnen Sensoren ab. Entsprechend der moglichen Aut-
lI0sung einer Positionsinformation fur eine Person konnen Steuer- und Regelsignale fur die An-
steuerung der Gebaudesystemtechnik, beispielsweise von Leuchten, erzeugt werden.

[0003] Nachteilig ist, dass die Qualitat der Detektion einer Person im Erfassungsbereich aus-
schlie3lich von der Art der verwendeten Sensoren und eine Ortsauflosung einer ermittelten Posi-
tionsinformation von der Anzahl der eingesetzten Prasenzsensoren abhangt. Eine sich nicht be-
wegende Person wird z.B. nach Ablauf einer voreingestellten Zeit durch einen Prasenzsensor,
der im Wesentlichen auf Grundlage eines Bewegungsmelders funktioniert, nicht mehr erkannt.

[0004] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, eine verbesserte Steuerung und Rege-
lung eines Gebaudetechniksystems zu erreichen.

[0005] Die Aufgabe wird mit einem System, das die Merkmale des unabhangigen Anspruchs 1
aufweist, sowie einem Verfahren mit den entsprechenden Merkmalen gelost.

[0006] Ein erfindungsgemales System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystem-
technik auf Basis von durch Sensoren erfassten Messwerten umfasst eine mobile Vorrichtung,
zumindest eine stationare Sensoreinheit und eine Datenverarbeitungseinheit. Die mobile Vorrich-
tung, die zumindest eine Sensoreinheit und die Datenverarbeitungseinheit sind Uber mindestens
ein Kommunikationsnetz verbunden. Das erfindungsgemale System zeichnet sich dadurch aus,
dass die mobile Vorrichtung wenigstens einen Sensor zur Erfassung eines Messwerts einer phy-
sikalischen Grof3e aufweist, und die Datenverarbeitungseinheit dafur eingerichtet ist, ein Steuer-
und Regelungssignal fur das Gebaudetechniksystem auf Basis einer Kombination von Informa-
tion Uber den erfassten Messwert (oder mehrere Messwerte) des Sensors der mobilen Vorrich-
tung und der zumindest einen stationaren Sensoreinheit zu erzeugen.

[0007] Die mobile Vorrichtung ist bevorzugt ein Smartphone kann aber auch ein mobiler Compu-
ter, beispielsweise ein Notebook oder ein Tablet, sein. Ein Sensor oder eine Sensoreinheit kann
eine einzelne physikalische Gro3e quantitativ und/oder qualitativ erfassen, oder mehrere physi-
kalische GroBBen erfassen und entsprechend einer Vorschrift verarbeiten, um eine Information
Uber die physikalisch erfasste Gro3e auszugeben.

[0008] Durch die erfindungsgemalfe Kombination einer Information tiber die physikalisch erfasste
GroBe des Sensors der mobilen Vorrichtung mit Informationen Uber erfasste Messwert(e) der
stationaren Sensoreinheit ist die Erzeugung eines wesentlich praziser eine Situation berticksich-
tigendes Steuer- und Regelsignals moglich, ohne dass der Aufwand fir die Installation von mehr
stationaren Sensoreinheiten und/oder Sensoreinheiten mit verbesserter Qualitat zu allerdings ho-
heren Kosten je Sensoreinheit notwendig wird. In mobilen Vorrichtungen wie Smartphones sind
heutzutage bereits eine Vielzahl von Sensoren verbaut, die (gegebenentalls vorverarbeitete) Sen-
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sordaten als Informationen zu Messwerten bereitstellen konnen. Diese Informationen konnen bei-
spielsweise Rohdaten der Messwerte oder auch bereits vorverarbeitete Daten sein. Diese ge-
messenen Sensordaten sind einerseits unmittelbar als Messwerte, oder aber in vorverarbeiteter
Form, moglicherweise auch bereits in Kombination miteinander, beispielsweise durch eine inerti-
ale Messeinheit (englisch Inertial Measurement Unit, im Folgenden auch IMU), verfugbar. Das
auf Grundlage einer Kombination von Information tber die physikalisch erfasste Grol3e des Sen-
sors der mobilen Vorrichtung und der stationaren Sensoreinheit erzeugte Steuer- und Regelungs-
signal kann sowohl eine verbesserte Regelung des Gebaudetechniksystems ermoglichen, als
auch die Moglichkeit eroffnen, die Auswertung der Messung der physikalischen Gro3e der mobi-
len Vorrichtung zu kalibrieren. Damit kann beispielsweise ein eine Temperatur, ein Luftdruck oder
aber ein Startpunkt einer Folge von Positionswerten der IMU ebenso wie eine Drift der Folge von
Positionswerten durch die Kombination der physikalisch erfassten Grol3e des Sensors mit der
stationaren Sensoreinheit bestimmt werden.

[0009] Die Unteranspruche definieren weitere vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung.

[0010] Gemal3 einer Ausgestaltung des Systems zur Steuerung und/oder Regelung von Gebau-
desystemtechnik ist die zumindest eine stationare Sensoreinheit eingerichtet, die Anwesenheit
einer Person in zumindest einem Erfassungsbereich mittels einer Messung einer physikalischen
Grof3e zu erkennen, also als Prasenzmelder zu funktionieren, und in einem Sensorsignal an die
Datenverarbeitungseinheit zu ubermitteln.

[0011] Die Verbindung zumindest eines stationaren Prasenzmelders, der uber ein Kommunikati-
onsnetz mit der Datenverarbeitungseinheit verbunden ist, mit der von der mobilen Vorrichtung
Ubermittelten Information Uber eine gemessene physikalische Grof3e der mobilen Vorrichtung er-
moglicht die Verknupfung einer ortsbezogen ermittelten Information der mobile Vorrichtung mit
der korrespondierenden ortsbezogenen Information ermittelt von der zumindest einen Sensorein-
heit. Die Datenverarbeitungseinheit kann die begrenzte Ortsauflosung des Prasenzsensors mit-
tels Kombination mit der physikalisch erfassten Grof3e des Sensors der mobilen Vorrichtung ver-
bessern. Damit wird eine prazisere Steuerung eines Gebaudetechniksystems, beispielsweise ei-
ner Beleuchtung in einem Gebaude moglich. Damit werden Einsparpotentiale im Gebaudeunter-
halt ebenso wie eine verbesserte Steuerung gemal den Bedurfnissen von Nutzern des Gebau-
des realisierbar. Die Kombination von Informationen von der stationaren Sensoreinheit und der
mobilen Vorrichtung kann auch in der Verwendung von Daten nur von der mobilen Vorrichtung
oder der stationaren Sensoreinheit bestehen, wenn die jeweils anderen Informationen nicht ver-
fugbar sind.

[0012] Das System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik kann derart
ausgebildet sein, dass die mobile Vorrichtung daflr eingerichtet ist, die Information uber Mess-
werte (physikalisch erfasste Gro3en) des Sensors und/oder vorverarbeitete Messwerte als Infor-
mation Uber die physikalisch erfasste Grof3e in einem Datensignal an die Datenverarbeitungsein-
heit zu Ubermitteln, wobel die Datenverarbeitungseinheit Teil der Gebaudesystemtechnik ist.

[0013] Damit kann eine zentral angeordnete Datenverarbeitungseinheit die Informationen sogar
einer Mehrzahl von mobilen Vorrichtungen zur Erzeugung der Steuer- und Regelsignale nutzen,
die damit auf einem nochmals dichterem Sensornetzwerk aufbauen und eine entsprechend pra-
zisere Regelung und Steuerung ermoglichten. Zusatzlich ist eine zentrale Datenspeicherung zur
Speicherung der Informationen fur eine offline durchzufuhrende Analyse der so erzeugten Daten
fur das Gebaudetechniksystem moglich, um das Gebaudetechniksystem und dessen Betriebs-
parameter mittels bekannten Datenanalysewerkzeugen zu optimieren.

[0014] Das System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik kann auch so
ausgebildet sein, dass die Datenverarbeitungseinheit und/oder die mobile Vorrichtung eingerich-
tet ist, eine Kalibrierung des Sensors der mobilen Vorrichtung mittels Informationen tiber die phy-
sikalisch erfasste GroBe sowohl des Sensors der mobilen Vorrichtung als auch der stationaren
Sensoreinheit auszufuhren. Unter Kalibrierung des Sensors ist dabei auch eine Korrektur der aus
den primar erfassten Daten des Sensors abgeleiteten Informationen bzw. eine Anpassung von
Parametern im Verarbeitungsalgorithmus der erfassten Messwerte zu verstehen.
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[0015] Bei einer IMU, wie sie beispielsweise in Smartphones eingesetzt wird, kann die Genauig-
keit der ermittelten Position im Verlauf der Zeit geringer werden, da sich ein Fehler in der Positi-
onsbestimmung mit zunehmender Integration der Messwerte ernoht. Das erfindungsgemalie Vor-
gehen ermoglicht mittels Erfassungsbereichsgrenzen stationarer Prasenzmelder entsprechende
Abweichungen In der z.B. seitens der mobilen Vorrichtung ermittelten Positionen zu erkennen
und die entsprechende Auswertung der IMU zu kalibrieren. Hierzu werden die Eintritte in den
Erfassungsbereich des Bewegungsmelders mit der Positionsinformation zu diesem Zeitpunkt ab-
geglichen. Eine solche Kalibrierung ist naturlich auch mit anderen Sensoren, beispielsweise Tem-
peratursensoren, moglich. Somit erfolgt nicht nur die Steuerung der Gebaudesystemtechnik pra-
ziser, sondern auch weitere Anwendungen, die auf von der IMU ermittelte Positionsinformation
oder Temperaturinformationen, usw. zugreifen, profitieren von den so ermoglichten praziseren
Informationen.

[0016] Das System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik nach einem
Ausfihrungsbeispiel kann Uber eine Mehrzahl verteilt angeordnete stationare Sensoreinheiten
verfligen.

[0017] Insbesondere eine Vielzahl von Uber einen Einflussbereich eines Gebaudetechniksys-
tems angeordneten stationaren Sensoreinheiten, beispielsweise Temperatursensoren, Prasenz-
melder, moglicherweise auch zu unterschiedlichen Teilsystemen, beispielsweise Klimatisierung
oder Beleuchtung, gehorend, ermoglichen bei der Auswertung auf Grundlage einer Kombination
mit Sensoren der mobilen Vorrichtungen, die Verbesserung des erzeugten Steuer- und Regelsig-
nals auf Grundlage der Kombination der Information der stationaren Sensoreinheiten und des
mobilen Sensors gegenutber der jeweils moglichen Information allein auf Grundlage der stationa-
ren Sensoreinheiten oder allein der mobilen Einheit zu erhohen.

[0018] In dem System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik kann die
mobile Vorrichtung mit zumindest einem Sensor ausgerustet sein, z.B. einem Bewegungssensor,
insbesondere Beschleunigungssensor, Gyroskop-Sensor, Schwerkraftsensor, Rotationssensor
umfassen.

[0019] Gemal3 einer Ausfuhrung ist der mindestens eine Sensor der mobilen Vorrichtung als Po-
sitionssensor, insbesondere als Satellitennavigationssystem-Empfanger, als Kompasssensor, als
Annaherungssensor, als Orientierungssensor ausgefuhrt. Gemal einer Ausfihrung des erfin-
dungsgemafRen Systems ist der zumindest einen Sensor der mobilen Vorrichtung als Umge-
bungssensor, insbesondere als Drucksensor, als Helligkeitssensor, als Luftfeuchtigkeitssensor
oder als Temperatursensor ausgebildet. Der Sensor kann auch als Kamerasensor, und/oder als
Funksensor ausgebildet sein.

[0020] Die Vielzahl unterschiedlicher Sensoren der mobilen Vorrichtung in Verbindung mit den
stationaren Sensoreinheiten ermoglicht verbesserte Regelungen fur Gebaudesystemtechniksys-
teme. So kann beispielsweise eine mobile Vorrichtung mit einem Helligkeitssensor in einem
Raum mit einem stationaren Temperatursensor eine wesentlich situationsgerechtere Steuerung
von Klimatisierungsanlage, Heizungsanlage, Abschattungssystemen an Fenstern vornehmen,
als dies allein des stationaren Temperatursensors moglich ware. So sind Sonneneinstrahlung
und die Licht- und Warmebedurfnisse eines Nutzers genauer zu erfassen und konnen entspre-
chend berucksichtigt werden.

[0021] Gemal3 einer Weiterbildung der Erfindung verfligt das System zur Steuerung und/oder
Regelung von Gebaudesystemtechnik Uber mindestens eine Einrichtung, die flr eine Positions-
bestimmung der mobilen Vorrichtung eine Referenzposition festlegt.

[0022] Eine solche Referenzposition kann beispielsweise an einer (oder besser jeder Tur des
Gebaudes) Tur, an einem Gebaudeeingang mittels einer dort angebrachten Einrichtung, die eine
Funkkommunikation oder lichtgestutzte Kommunikation (englisch Visible Light Communication,
abgekurzt: VLC) zwischen der turseitigen Einrichtung und der mobilen Vorrichtung ermoglicht,
bereitgestellt werden. Eine solche Einrichtung kann beispielsweise einen RFID-Chip oder eine
Funkbake nach einem Standard wie Bluetooth™ umfassen. Damit ist zum einen ein raumlicher
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definierter Startpunkt fur eine IMU der mobilen Vorrichtung und eine zeitliche Synchronisation
zwischen mobiler Vorrichtung und der Datenverarbeitungseinheit des erfindungsgemafien Sys-
tems bereitgestellt. Zugleich kann an dieser Referenzposition mittels der Kommunikation zwi-
schen einer gebaudeseitigen Referenzeinheit und der mobilen Vorrichtung eine Anwendung auf
der mobilen Vorrichtung initialisiert und gestartet werden, die die Ubermittlung der Information
der physikalisch erfassten Grof3e des Sensors von der mobilen Vorrichtung zur Datenverarbei-
tungseinheit realisiert.

[0023] Eine vorteilhafte AusfUhrung des Systems zur Steuerung und/oder Regelung von Gebau-
desystemtechnik zeichnet sich dadurch aus, dass die zumindest eine stationare Sensoreinheit
zumindest einen der folgenden Sensoren Bewegungsmelder, Helligkeitssensor, Mikrofon, Kame-
rasensor und Temperatursensor umfasst, oder aber eine Kombination der vorstehend bezeich-
neten Sensoren.

[0024] Bevorzugt kann auch die Datenverarbeitungseinheit eingerichtet sein, eine Positionsinfor-
mation zur Position der mobilen Vorrichtung auf Basis der Kombination von Information Uber die
physikalisch erfasste GroB3e des Sensors der mobilen Vorrichtung und der stationaren Sensorein-
heilt zu erzeugen.

[0025] Die Erzeugung einer genauen Positionsinformation zur Position der mobilen Vorrichtung
durch die kombinierte Auswertung der Information tber die physikalisch erfasste Grol3e des Sen-
sors der mobilen Vorrichtung und der stationaren Sensoreinheit ermoglicht eine genauere Posi-
tionsbestimmung in einem Gebaude, als dies die Auswertung nur von Prasenzsensoren mit ei-
nem charakteristischen Erfassungsbereich von 3 bis 9 m allein ermoglicht. Damit wird eine ge-
naue Positionsbestimmung der mobilen Vorrichtung innerhalb eines Gebaudes moglich, da ins-
besondere die fur mobile Vorrichtungen ubliche Positionsbestimmung mittels satellitengestutzter
Positionsbestimmungssysteme (GPS, GLONASS, COMPASS, GALILEOQ, ...) innerhalb geschlos-
sener Gebaude nicht funktioniert.

[0026] Insbesondere ist es vorteilhaft, wenn das System zur Steuerung und/oder Regelung von
Gebaudesystemtechnik die Datenverarbeitungseinheit dafur eingerichtet zeigt, mit dem Steuer-
und Regelsignal Einheiten der Gebaudeinfrastruktur, insbesondere Leuchten, Luftungsanlagen,
Heizungsanlagen, Klimatisierungsanlagen, Alarmanlagen, Brandmeldeanlagen, anzusteuern.

[0027] Die Steuerung bzw. Regelung von Gebaudesystemtechnik kann dann besonders effizient
erfolgen, wenn zeitrichtig Informationen uber die gegenwartige Nutzung eines Raums mit ermit-
telten Werten fur physikalischen Grof3en wie Temperatur, Helligkeit, Luftfeuchte vorliegen. Die
Kombination der von stationaren Sensoreinheiten ermittelten Messwerte mit den seitens mobiler
Vorrichtungen ermittelter Messwerte ermoglicht eine wesentlich prazisere Steuerung der Gebau-
desystemtechnik. Beispielsweise kann die Auswertung unter Einbeziehung der mittels Mikrofo-
nen der mobilen Vorrichtung ermittelten Personenzahl in einem Raum bereits vorbeugend die
BelUftung des Raums anpassen, eine Heizungstemperatur absenken, bevor ein stationarer Tem-
peratursensor eine entsprechendes Steuersignal auslost. Da Mobiltelefone in der Regel von ih-
rem Nutzer mitgefuhrt werden, gibt die Information Aufschluss Uber den jeweiligen Messwert am
Ort einer Person in dem Gebaude.

[0028] Die technische Aufgabe wird auch durch ein Verfahren zur Steuerung und/oder Regelung
von Gebaudesystemtechnik auf Basis von durch Sensoren erfassten Messwerten in einem Sys-
tem umfassend eine mobile Vorrichtung, zumindest eine stationare Sensoreinheit und eine Da-
tenverarbeitungseinheit gelost. Dabei sind die mobile Vorrichtung, die zumindest eine Sensorein-
heit und die Datenverarbeitungseinheit uber mindestens ein Kommunikationsnetz verbunden.
Das Verfahren zeichnet sich dadurch aus, dass in einem Schritt des Erfassens die mobile Vor-
richtung mit wenigstens einem Sensor eine physikalische GrofR3e erfasst, und in einem Schritt der
Signalerzeugung, die Datenverarbeitungseinheit ein Steuer- und Regelungssignal fur das Ge-
baudetechniksystem auf Basis einer Kombination von Information uber die physikalisch erfasste
Grof3e des Sensors und der stationaren Sensoreinheit erzeugt.

[0029] Weltere Ziele, Vorteile, Merkmale und Anwendungsmoglichkeiten der Erfindung ergeben
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sich aus der nachfolgenden Beschreibung eines Ausfihrungsbeispiels anhand der beiliegenden
Figuren. Dabel konnen alle beschriebenen Merkmale fir sich oder in beliebiger Kombination den
Gegenstand der in den anhangenden Anspruchen definierten Erfindung bilden. Es zeigen

[0030] Fig. 1 eine Austihrung des erfindungsgemalfien Systems zur Steuerung und/oder Rege-
lung von Gebaudesystemtechnik auf Basis von durch Sensoren erfassten Mess-
werten, und

[0031] Fig. 2 ein Nutzungsszenario einer Ausfihrung erfindungsgemaflen Systems zur Ermitt-
lung einer Positionsinformation.

[0032] In den Figuren zeigen gleiche Bezugszeichen gleiche oder ahnliche Merkmale. Auf eine
wiederholende Erlauterung gleicher Bezugszeichen wird zugunsten einer knappen und klaren
Darstellung weitgehend verzichtet.

[0033] In Figur 1 ist eine Ausfuhrung des erfindungsgemafBen Systems zur Ermittlung einer Po-
sitionsinformation mit einer mobilen Vorrichtung 3 als Blockschaltbild dargestellt. Die dargestellte
mobile Vorrichtung umfasst einen Sensor 5, der mehrere Einzelsensoren 6, 7 und eine Sensor-
signalverarbeitungseinheit 8 umfasst.

[0034] Ein Sensor 5, auch als Detektor, Messaufnehmer oder Messfuhler bezeichnet, ist ein tech-
nisches Bautell, das physikalische Eigenschaften, z. B. Warmemenge, Temperatur, Feuchtigkeit,
Druck, Schallfeldgro3en, Helligkeit, Beschleunigung seiner Umgebung qualitativ und als Mess-
grofRe quantitativ erfassen kann. Diese Grol3en werden mittels physikalischer Effekte erfasst und
In ein verarbeitbares elektrisches Signal umgeformt. Damit ist der Messaufnehmer das erste Ele-
ment einer Messkette. Der Sensor 5 kann zusatzlich zum eigentlichen Einzelaufnehmer 6, 7 teil-
weise weitere Elemente einer Messkette umfassen, die aus dem elektrischen Sensorsignal, oder
aus mehreren elektrischen Sensorsignalen ein Datensignal erzeugen, das eine Information tber
die physikalisch erfasste Gro3e des Sensors 5 enthalt.

[0035] Sensoren 5 in mobilen Vorrichtungen 3 lassen sich in drei Untergruppen zusammenfas-
sen:

[0036] - Bewegungssensoren, die Beschleunigungskrafte und Rotationskrafte in Bezug auf in
drel Raumrichtungen x, y, z messen,

[0037] - Umgebungssensoren messen verschiedene Grof3en, die mit der Umgebung in Verbin-
dung gebracht werden konnen, beispielsweise Temperatur oder Luftdruck,

[0038] - Positionssensoren, um eine Position der mobilen Vorrichtung 3 ermitteln, was eine Ver-
arbeitung der Daten der Bewegungssensoren bedeuten kann.

[0039] Sensoren 5 im Sinne der Erfindung sind entweder Uber die Hardware als direkt messende
Sensoren, oder uber Software realisiert. Die hardwarebasierten Sensoren sind physikalisch in der
mobilen Vorrichtung 3 eingebaut und konnen verschiedene Grol3en, wie z.B. Beschleunigungs-
werte der mobilen Vorrichtung und Luftfeuchtigkeit der Umgebung direkt messen. Die software-
basierten Sensoren 5 greifen auch auf Informationen von hardwarebasierten Sensoren 5 zuruck
und konnen daher als virtuelle Sensoren 5 aufgefasst werden. Virtuelle Sensoren verwenden
entweder einen oder mehrere hardwarebasierte Sensoren 5 und kombinieren deren erfassten
GroRBen mit Hilfe von Algorithmen, die adaptierbare Parameter aufweisen konnen, so dass als
Ergebnis des Algorithmus eine neue (virtuelle) Messgrol3e entstent.

[0040] Im Folgenden werden einige typische Sensoren 5 kurz dargestellt, die in der mobilen Vor-
richtung 3, insbesondere wenn dies als Smartphone oder Tablet ausgebildet ist, verfugbar sein
konnen.

[0041] Ein Beschleunigungssensor misst die Beschleunigungskrafte, die auf das Gerat einwir-
ken. Bei Smartphones werden haufig Mikro- Elektro-Mechanische Systeme eingesetzt (englisch:
Micro Electro-Mechanical Systems, abgekurzt MEMS). Die Vorteille von MEMS-Sensoren sind
eine geringe Baugrol3e, gunstige Anschaffung, und Robustheit.

[0042] Ein Gyrosensor misst die Rotationsgeschwindigkeit um eine Achse im Raum. Dies kann
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fur alle drei Raumachsen erfolgen. Der auch als Gyroskop bezeichnete Drehratensensor macht
sich den Coriolis-Effekt zunutze.

[0043] Ein Magnetfeldsensor misst das geologische Magnetfeld der Erde. Der Magnetfeldsensor
nutzt den Hall-Effekt. Um ein Magnetfeld im Raum festzustellen, sind in eiern mobilen Vorrichtung
drei Magnetfeldsensoren eingesetzt, die im rechten Winkel zueinander angeordnet sind.

[0044] Ein barometrischer Sensor (Barometer) ermittelt den Luftdruck in der Atmosphare. Mit den
Messdaten des Barometers, dem Luftdruck der Meereshohe und den aktuellen Wetterinformati-
onen kann festgestellt werden, in welcher Hohe sich der Sensor 5 befindet. Ein solcher Sensor
kann in Gebauden insbesondere Informationen uber die Position in Bezug auf die Stockwerke
liefern. Verschiedene Faktoren wie Ausgangshohe, Schwerkraft am aktuellen Ort und die von der
Temperatur abhangige Dichte der Luft sind dabei zu bertcksichtigen.

[0045] EIn Lichtsensor misst eine Lichtintensitat in der Umgebung.

[0046] Ein RGB-Sensor ist im Wesentlichen eine Fotodiode mit einem Farbfilter, der die Beleuch-
tungsstarke und die Farbtemperatur von Lichtquellen aufnehmen kann.

[0047] Ein Annaherungssensor wird verwendet, um festzustellen, ob sich ein Objekt vor einem
Bildschirm einer mobilen Vorrichtung 3 befindet. Mit Infrarotstrahlen misst der Annaherungs-
sensor in welcher Entfernung von dem Bildschirm sich ein Objekt befindet.

[0048] Smartphones weisen haufig zwei Kameras als optische Sensoren auf, eine an der Vor-
derseite und eine an der Ruckseite.

[0049] Als akustische Sensoren 5 konne Mikrofone, beispielsweise in MEMS-Technologie ge-
nutzt werden.

[0050] Ein Sensor 5 flr die Umgebungstemperatur kann zusammen oder alternativ zu einem
Sensor fur Luftfeuchtigkeit in der mobilen Vorrichtung 3 vorhanden sein.

[0051] Im Rahmen einer Vorverarbeitung konnen die physikalisch erfassten Gro3en mehrerer
elementarer Sensoren 6, 7 miteinander verknupft oder gemeinsam ausgewertet werden, um eine
weitere Information Uber physikalisch erfasste Gro3en zu erzeugen. Ziel der Verknupfung der
Daten mehrerer Sensoren 5, 6, 7 ist es, die Qualitat der Information zu erhohen oder eine neue
Information basierend auf den aufgenommenen physikalischen Grof3en der elementaren Senso-
ren o, / zu erzeugen.

[0052] Beispielsweise kann ein linearer Beschleunigungssensor mittels Software mit einer Kom-
bination aus einem Beschleunigungssensor und einem Gyrosensor implementiert werden. Dieser
virtuelle Sensor gibt die Beschleunigung der mobilen Vorrichtung 3 um die Effekte der Gravitation
bereinigt zuruck.

[0053] Ein Gravitationssensor kann ebenfalls wie der lineare Beschleunigungssensor uber den
Beschleunigungssensor und den Gyrosensor verwirklicht werden. Der Gravitationssensor gibt die
Richtung und Starke der Gravitation in Bezug auf das Koordinatensystem der mobilen Vorrich-
tung zuruck.

[0054] Ein Positionsbestimmungssensor kann mittels Satellitennavigationsverfahren oder mittels
IMU eine Position im dreidimensionalen Raum bestimmen. AuBere Storeinfliisse wie Wolken,
Gebaude oder andere Hindernisse beintrachtigen Satellitennavigationsvertahren. Ebentfalls sind
Positionsbestimmungsverfahren die auf WLAN oder VLC zurlckgreifen bekannt. Die Berechnung
der Position ist rechenintensiv und wirkt sich auf ein Energiemanagement der mobilen Vorrich-
tung 3 negativ aus.

[0055] In Figur 1 ist eine Steuereinheit 9 der mobilen Vorrichtung 3 gezeigt, beispielsweise ein
Prozessor, der ein oder mehrere Datensignale des Sensors 5 erhalt und tiber eine Sende- /Emp-
fangseinrichtung 4 der mobilen Vorrichtung 3 an eine stationare Sende-/Empfangseinrichtung 11
des Gebaudeinfrastruktursystems 10 {ibermittelt. Die Ubertragung kann iber einen Kommunika-
tionsstandard fur Funksysteme, insbesondere aber nicht ausschlieB3lich WLAN, Bluetooth aber
auch GSM, UMTS, LTE, CDMA und deren Erweiterungen, oder lichtgestutzte Kommunikation wie
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VLC erfolgen. Insbesondere Smartphones und mobile Computer verfugen als mobile Vorrichtun-
gen 3 oft Uber mehrere Sende-/Empfangseinrichtungen 11 nach den genannten Standards.

[0056] Das Gebaudetechniksystem 10 ist in Figur 1 als Beleuchtungssystem 10 dargestellt, des-
sen Komponenten Uber eine Busverbindung 12, beispielsweise nach dem DALI™- Standard mit-
einander kommunizieren. Andere Standards fur Gebaudesystemtechnik sind im Rahmen der Er-
findung ebenso moglich. Das Gebaudetechniksystem wird in der Regel weitere Einheiten wie
Heizung und Klimatisierungssubsysteme usw. umfassen. Das gezeigte Beleuchtungs(sub)sys-
tem 10 umfasst weiter uber eine Mehrzahl von in dem auszuleuchtenden Bereich verteilt ange-
ordnete Leuchten 13.1, 13.2, ..., 13.4 und Prasenzsensoren 14.1, ..., 14.3, die ebenfalls uber die
Busverbindung 12 mit einer Datenverarbeitungseinheit 16 des Beleuchtungssystems 10 kommu-
nizieren konnen. Die Prasenzsensoren 14.1, ..., 14.3 sind stationare Sensoreinheiten, die bel-
spielsweise Bewegungen in einem jeweiligen Erfassungsbereich detektieren und an die Daten-
verarbeitungseinheit 16 Ubermitteln. Die Datenverarbeitungseinheit 16 erzeugt Steuer- und Re-
gelsignale fur die Ansteuerung der Leuchten 13.1, 13.2, ..., 13.4 auf Grundlage der stationaren
Sensoreinheiten 14.1, ..., 14.3 in Kombination mit Information Uber physikalisch erfasste GroR3en
des Sensors 5 der mobilen Vorrichtung 3. Die Datenverarbeitungseinheit 16 kann auch eine zent-
rale Recheneinheit, die mit dem Beleuchtungssystem 10 und/oder anderen Subsystemen uber
eine geeignete Schnittstelle kommuniziert.

[0057] FUr die Erfindung ist es dabel nicht entscheidend, ob die Erzeugung der Steuer- und Re-
gelsignale in der in Figur 1 dargestellten Datenverarbeitungseinheit 16 des Beleuchtungssystems
10 ausgetuhrt wird. Die Erzeugung von Steuer- und Regelsignale konnte sogar in der mobilen
Vorrichtung 3 erfolgen, ohne dass von der erfindungsgemafien Erzeugung der Steuer- und Re-
gelsignale auf Grundlage einer Kombination von Information tber eine mittels des Sensors 5
erfasste physikalische Gro3e und der Messung eines physikalischen Parameters durch die stati-
onare Sensoreinheiten 14.1, 14.3 abgewichen wird. In diesem Fall mussten allerdings die gebau-
deseitig erzeugten Informationen zu der mobilen Vorrichtung tbertragen werden.

[0058] Die Datenverarbeitungseinheit 16 ist in Figur 1 mit einem Datenspeichereinheit 18 ver-
bunden, in dem sie die erfindungsgemal erzeugten Steuer- und Regelsignale oder Informationen
zu Messwerten zeit- und/oder ortsaufgelost speichern kann. Damit wird eine zeitversetzte Aus-
wertung, insbesondere auch mit den Eingangsgrof3en umfassend die Information Uber physika-
lisch erfasste Gro3en des Sensors 5 und der Sensoreinheiten 14.1, ..., 14.3 moglich. Eine Ana-
lyse des Steuer- und Regelverhaltens und/oder eines Nutzerverhaltens mit dem Ziel einer an-
schlielBenden Optimierung von Parametern des Gebaudeinfrastruktursystems ist somit moglich,
beispielsweise um die Betriebskosten des Systems verringern oder die Bedingungen fur die Nut-
Zer zu verbessern.

[0059] Eine inertiale Messeinheit oder IMU der mobilen Vorrichtung 3 ist eine Kombination meh-
rerer Inertialsensoren, beispielsweise Beschleunigungssensoren und Drehratensensoren. Insbe-
sondere werden von einer IMU Beschleunigungswerte und Lageveranderungwerte jewells relativ
zu einer Gravitationsgeraden ermittelt.

[0060] Inertiale Messeinheiten sind haufig Bestandteile, aufgrund raumlicher Restriktionen in ein-
facher Ausfihrung, von mobilen Kommunikationsgeraten wie Smartphones und mobilen Compu-
tern, beispielsweise Tablets. Damit sind IMUs bevorzugte Ausbildungen flr den Sensor 5 im Rah-
men der vorliegenden Erfindung.

[0061] Zur Erfassung von Messwerten in Bezug auf die sechs moglichen kinematischen Frei-
heitsgrade verfugt eine IMU uber drei orthogonal angeordnete Beschleunigungssensoren (Trans-
lationssensoren) fur die Erfassung der translatorischen Bewegung in x- bzw. y- bzw. z-Achse und
drei orthogonal zueinander angebrachten Drehratensensoren (gyroskopische Sensoren) fur die
Erfassung rotierender (kreisender) Bewegungen in x- bzw. y- bzw. z-Achse. Eine IMU liefert als
Messwerte drei lineare Beschleunigungswerte flr die translatorische Bewegung und drei Winkel-
geschwindigkeiten fur die Drehraten. In einem Tragheitsnavigationssystem (englisch: Interial Na-
vigation System, abgekurzt INS) wird aus den Messwerten der IMU fur die linearen Beschleuni-
gungen, nach Kompensation der Erdbeschleunigung, durch Integration die lineare Geschwindig-
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keit und durch weitere Integration der Geschwindigkeit die Position im Raum bezogen zu einem
Referenzpunkt ermittelt. Die Integration der drei Winkelgeschwindigkeiten liefert, bezogen auf el-
nen Referenzpunkt, eine Orientierung im Raum.

[0062] Zum Bestimmen der Integrationskonstanten, zur Verbesserung der Genauigkeit und um
die Drift der oben genannten Sensoren zu korrigieren, konnen bei IMUs zusatzliche Magnetteld-
sensoren und Satellitennavigations-Sensoren, eigentlich Satellitennavigationsempfanger, inte-
griert werden.

[0063] Sobald das Smartphone die initiale Position des Nutzers durch GPS, WiFi, mobile Daten
erkannt, oder einen an einen bekannten Punkt montierten Referenzgeber hat konnen die Mess-
werte ermittelt durch die IMU Sensoren genutzt werden, um einen zuruckgelegten Weg oder Pfad
des Nutzers abzuschatzen und so seine relative Position zum Referenzpunkt aufzugeben.

[0064] In Fig. 2 wird ein Nutzungsszenario des erfindungsgemafien Systems zur Ermittlung einer
Positionsinformation in einem Raum erlautert.

[0065] Die obere Teilfigur 2 zeigt einen Raum 23 in einem Grundriss.

[0066] In dem Raum 23 wird eine Beleuchtung uber deckenmontierte Leuchten 24 bereitgestellt,
die uber Prasenzsensoren 25 (PIR Sensoren) gemeinsam oder einzeln ein- und ausgeschaltet
und ggf. gedimmt werden konnen. Die Prasenzsensoren 25 haben jeweils einen bekannten Er-
fassungsbereich 26, innerhalb dessen der mittig in dem kreisformigen Erfassungsbereich 26 an-
geordnete Prasenzsensor 25 die Anwesenheit einer Person erkennt.

[0067] Dieser grundsatzliche Aufbau des Raums 23 ist in der oberen, der mittleren und der unte-
ren Teillfigur 2 jewells gleich.

[0068] In der oberen Teilfigur 2 bewegt sich eine Person, die die mobile Vorrichtung 3 mitfuhrt,
auf dem Pfad 27 durch den Raum 23. Eine Bestimmung der Positionsinformation der Person ist
in der oberen Teilfigur 2 mit einer ersten Genauigkeit moglich, die der Auflosung der einzelnen
Erfassungsbereiche 26 der Prasenzsensoren 25 entspricht. Uber die Erhéhung der Anzahl der
Prasenzsensoren 25 und eine gemeinsame Auswertung In der Datenverarbeitungseinheit 16
lie3e sich die erste Genauigkeit erhohen. Der installationsseitige Aufwand tUber den gesamten
Raum 23 wlrde aber steigen und wirde tber ein gesamtes Gebaude entsprechend hoch.

[0069] Mit dem In Figur 2 dargestellten Beleuchtungssystem konnen zwar Bewegungen der Per-
son erkannt werden, fur eine personenbezogene Helligkeitsverteilung innerhalb geschlossener
Raume sind die ermittelten Daten jedoch von zu geringer Genauigkeit. Der Erfassungsbereich
26, In dem Bewegungen erkannt werden, ist mit einem Durchmesser von ublicherweise 4 bis 9 m
relativ grof3 und umfasst normalerweise den Bereich mehrerer dimmbarer Leuchten. Bewegt sich
die Person nur innerhalb des Erfassungsbereichs 26 eines Prasenzsensors 25, kann kein Bewe-
gungspfad fur die Person erstellt und die Helligkeit entsprechend angepasst werden. Bewegen
sich mehrere Personen in dem Raum 23, so ist die Zuordnung auf einzelne Personen nicht mog-
lich oder fuhrt zu falschen Ergebnissen.

[0070] In der oberen Tellfigur 2 sind die Erfassungsbereiche 26, die die Person zuletzt auf dem
Ptad 27 durchquerte, schraffiert dargestellt.

[0071] Auch in der mittleren Teilfigur 2 bewegt sich eine Person, nun mit der mobilen Vorrichtung
3 auf dem Pfad 27 durch den Raum 23. Zur Ermittlung des Pfads wurden hier aber Sensordaten
der mobilen Vorrichtung 3 ausgewertet.

[0072] Die Auswertung der Daten der mobilen Vorrichtung 3 erzeugt eine Pfadspur 30 aus einer
Sequenz von mittels Sensordaten erzeugten Positionsinformationen. Beispielsweise werden ge-
messene Daten eines Beschleunigungssensors und eines Orientierungssensors zusammen ver-
arbeitet. Der Orientierungssensor kann mittels Software durch Fusion gemessener Daten eines
Magnetfeldsensors, eines Beschleunigungssensors und eines Gyrosensors realisiert werden.
Aus den gemessenen Daten des Beschleunigungssensors werden die Schritte der Testperson
extrahiert. Es wird ein Betrag aus allen drel Achsen des Beschleunigungssensors gebildet, well
mogliche Fehler je Lage der mobilen Vorrichtung 3 im Raum zu kompensieren sind.
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[0073] Insbesondere die Messung des Magnetfelds kann allerdings durch Storeinflusse, bel-
spielsweise Monitore, Rohre im Raum 23 verfalscht werden.

[0074] Eine Richtungsinformation wird aus den gemessenen Werten des Orientierungssensors
ermittelt.

[0075] Mit den ermittelten Daten des Bewegungssensors und Orientierungssensors wird eine
Ptadspur 30 in der mobilen Vorrichtung 3 oder der Datenverarbeitungseinheit 16 bestimmt, die
dem tatsachlichen Pfad 27 der Person im Raum 23 vergleichsweise genau folgt. Gegen Ende der
Ptadspur 30 ist eine deutliche Abweichung der Pfadspur 30 von dem tatsachlichen Pfad 27 er-
kennbar. Eine solche Abweichung ist fur die vergleichsweise einfach aufgebauten, kompakten
IMUs ohne mechanisch aufwandige kardanischen Aufhangung und deren Ansteuerung typisch,
womit nur geringere Anforderungen an die Genauigkeit und Langzeitstabilitat erfullt werden kon-
nen. Eine Drift der Positionsinformation allein aufgrund von Daten der IMU wirde in dem in der
mittleren Teilfigur 2 dargestellten Fall dazu fuhren, dass die starke Abweichung der allein mittels
der Daten der mobilen Vorrichtung 3 ermittelten Pfadspur 30 von dem tatsachlichen Pfad 27 In
den Erfassungsbereich 29 nicht erkannt wird, obwohl die Pfadspur 30 eine sehr viel genauere
Verfolgung des Pfads 27 der Person mit der mobilen Vorrichtung 3 ermoglicht. Dies ist in der
mittleren Teilfigur 2 dadurch dargestellt, dass der nicht durch die ermittelte Pfadspur 30 beruhrte
Erfassungsbereich 28 nicht schraffiert dargestellt ist, wahrend alle anderen Erfassungsbereiche
29 , die von der auf Grundlage der Informationen der mobilen Vorrichtung 3 ermittelten Ptadspur
30 beruhrt werden, schraffiert dargestellt sind. Ein Regel- und Steuersignal auf Grundlage der
Ptadspur 30 allein wirde daher die Beleuchtung des Raums 23 nicht situationsgerecht steuern.

[0076] Anhand der unteren Tellfigur 3 werden die Vorteile des erfindungsgemafen Vorgehens
fur die Ermittlung einer Positionsinformation fur die mobile Vorrichtung 3 deutlich.

[0077] Die Person bewegt sich mit einer mobilen Vorrichtung 3 auf dem Pfad 27 durch den Raum
23. Erfindungsgemal erzeugt die Datenverarbeitungseinheit 16 ein Steuer- und Regelungssignal
fur das Beleuchtungssystem 10 auf Basis einer Kombination von Information tber die physika-
lisch erfassten Grof3en der IMU als Sensor der mobilen Vorrichtung 3 und der stationaren Pra-
senzsensoren 25. Damit wird die starke Abweichung des ermittelten Pfads 30 von dem Pfad 27
der Person durch den Raum 23 durch die gemeinsame Auswertung im Rahmen der Erzeugung
des Steuer- und Regelungssignals fur die Beleuchtung 24 berucksichtigt, da die ermittelten Werte
der stationaren Prasenzsensoren 25 eben in die Erzeugung des Steuer- und Regelungssignals
eingehen. Die Kombination der Information tiber die seitens des Sensor 5 ermittelte physikalische
GrofRe, hier exemplarisch anhand der IMU dargestellt, mit den Werten der Prasenzsensoren 25
ermoglicht es, eine verbesserte Positionsinformation mit einer zweiten Positionsgenauigkeit zu
ermitteln. Die zweite Positionsgenauigkeit i1st dabel grol3er als die erste Positionsgenauigkeit, die
eine Genauigkeit einer allein auf Grundlage der Prasenzsensoren 25 ermittelten Positionsinfor-
mation fur die mobile Vorrichtung 3 beschreibt.

[0078] In der unteren Teillfigur 2 ist das Ergebnis der gemeinsame Auswertung dadurch beruck-
sichtigt, dass der Erfassungsbereich 28 des Prasenzsensors schraffiert dargestellt ist, da dieser
Prasenzsensor 25 die Person auf dem Pfad 27 detektiert.

[0079] Neben der Bestimmung der Position in einer Ebene ist auch, erganzend oder einzeln aus-
gewertet, die Ermittlung eines Stockwerks moglich. Dazu konnen Daten eines Luftdrucksensors
allein oder in Kombination mit der IMU ausgewertet werden. Insbesondere in offenen, uber meh-
rere Stockwerke verlaufenden Treppenhausern ist eine solche Auswertung hilfreich.
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Anspruche

1.

System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik auf Basis von sen-
sorisch erfassten Messwerten, umfassend eine mobile Vorrichtung (3), zumindest eine sta-
tionare Sensoreinheit (14.1, 14.2, 14.3) und eine Datenverarbeitungseinheit (16),

wobeil die mobile Vorrichtung (3), die zumindest eine Sensoreinheit (14.1, 14.2, 14.3) und
die Datenverarbeitungseinheit uber mindestens ein Kommunikationsnetz (15) verbunden
sind,

dadurch gekennzeichnet,

dass die mobile Vorrichtung (3) wenigstens einen Sensor (5) zur Erfassung eines Messwerts
hat, und

die Datenverarbeitungseinheit (16) eingerichtet ist, ein Steuer- und Regelungssignal fur das
Gebaudetechniksystem auf Basis einer Kombination von Information Uber die erfassten
Messwerte des zumindest einen Sensors (5) und der zumindest einen stationaren Sen-
soreinheit (14.1, 14.2, 14.3) zu erzeugen.

Das System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik nach Anspruch
2,

dadurch gekennzeichnet,

dass die zumindest eine stationare Sensoreinheit (14.1, 14.2, 14.3) eingerichtet ist, die An-
wesenheit einer Person in zumindest einem Erfassungsbereich (26) mittels einer Messung
eines physikalischen Parameters zu erkennen und in einem Sensorsignal an die Datenver-
arbeitungseinheit (16) zu ubermitteln.

Das System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik nach einem der
Anspruche 1 und 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass die mobile Vorrichtung (3) eingerichtet ist, die Information des Sensors (5) und/oder
vorverarbeitete Information Uber den erfassten Messwert des Sensors (5) in einem Daten-
signal an die Datenverarbeitungseinheit (16) zu ubermitteln und die Datenverarbeitungsein-
heit (16) Tell der Gebaudesystemtechnik ist.

Das System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik nach einem der
Anspruche 1 bis 3,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Datenverarbeitungseinheit (16) und/oder die mobile Vorrichtung (3) eingerichtet ist,
eine Kalibrierung des Sensors (5) der mobilen Vorrichtung auf Basis der Kombination von
Information Uber die erfassten Messwerte des Sensors (5) und der stationaren Sensoreinheit
(14.1, 14.2, 14.3) auszufuhren.

Das System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik nach einem der
Anspruche 1 bis 4,

dadurch gekennzeichnet,

dass das System uber eine Mehrzahl verteilt angeordneter stationare Sensoreinheiten (14.1,
14.2, 14.3) verfugt und die Erfassung der Messwerte ortsaufgelost erfolgt.

Das System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik nach einem der
Anspruche 1 bis 5,

dadurch gekennzeichnet,

dass die mobile Vorrichtung (3) zumindest einen Sensor (5) hat, der

als Bewegungssensor, insbesondere Beschleunigungssensor, Gyroskop-Sensor, Schwer-
kraftsensor, Rotationssensor,

als Positionssensor, insbesondere als Satellitennavigationssystemempfanger, Kompass-
sensor, Annaherungssensor, Orientierungssensor,

als Umgebungssensor, insbesondere als Drucksensor, Helligkeitssensor, Luftfeuchtigkeits-
sensor, [ emperatursensor,

als Mikrofon,

als Kamerasensor,
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oder als Funksensor
ausgebildet ist.

/. Das System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik nach einem der
Anspruche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet,
dass das System Uber mindestens eine Einrichtung verflgt, die fur eine Positionsbestim-
mung der mobilen Vorrichtung (3) eine Referenzposition festlegt.

8. Das System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik nach einem der
Anspruche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet,
dass die zumindest eine stationare Sensoreinheit (14.1, 14.2, 14.3) zumindest einen Pra-
senzsensor, Bewegungsmelder, Helligkeitssensor, Mikrofon, Kamerasensor oder Tempera-
tursensor umfasst.

9. Das System zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik nach einem der
Anspruche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Datenverarbeitungseinheit (16) eingerichtet ist, eine Positionsinformation bezuglich
der Position der mobilen Vorrichtung (3) auf Basis der Kombination von Information tber die
erfassten Messwerte des Sensors (5) und der stationaren Sensoreinheit (14.1, 14.2, 14.3)
ZU erzeugen.

10. Verfahren zur Steuerung und/oder Regelung von Gebaudesystemtechnik auf Basis von
durch Sensoren erfassten Messwerten in einem System, wobei das System eine mobile Vor-
richtung (3), zumindest eine stationare Sensoreinheit (14.1, 14.2, 14.3) und eine Datenver-
arbeitungseinheit (16) umfasst,
wobel die mobile Vorrichtung (3), die zumindest eine Sensoreinheit (14.1, 14.2, 14.3) und
die Datenverarbeitungseinheit (16) uber mindestens ein Kommunikationsnetz (15) verbun-
den sind, und das Verfahren
dadurch gekennzeichnet ist,
dass in einem Schritt des Erfassens, die mobile Vorrichtung (3) mit wenigstens einem Sensor
(5) einen oder mehrere Messwerte erfasst, und
dass in einem Schritt der Signalerzeugung, die Datenverarbeitungseinheit (16) ein Steuer-
und Regelungssignal fur das Gebaudetechniksystem auf Basis einer Kombination von Infor-
mation Uber die erfassten Messwerte des Sensors (5) und der stationaren Sensoreinheit
(14.1, 14.2, 14.3) erzeugt.

Hierzu 2 Blatt Zeichnungen
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