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Beschreibung
Sachgebiet der Erfindung

[0001] Diese Erfindung betrifft eine Vorrichtung und
ein Verfahren zur Steuerung und/oder -Uberwachung ei-
ner Schrankenanlage, welche Schrankenanlage einen
schwenkbaren Schrankenarm und einen Antriebsmotor
umfasst, wobei mittels des Antriebsmotors der Schran-
kenarm zwischen einer passiven Position und einer ak-
tiven Position schwenkbar ist. Insbesondere betrifft die
vorliegende Erfindung eine solche Vorrichtung, respek-
tive ein solches Verfahren zur Steuerung und/oder -tber-
wachung einer Schrankenanlage, bei welchen eine si-
chere und zuverlassige Schliessung bzw. Offnung der
Schranke in Notsituationen jederzeit gewahrleistet wird,
und bei welchen der Energie- und Materialverbrauch mi-
nimiert werden.

Stand der Technik

[0002] Schranken (auch Schlagbdume genannt) sind
mechanische Einrichtungen, mittels welcher Verkehrs-
wege versperrt werden kénnen. Insbesondere werden
Schranken an den Grenzlibergangen (so genannte Zoll-
schranke) oder Bahniibergédngen (so genannte Bahn-
schranke) zur Verhinderung von unerlaubten Durchfahr-
ten eingesetzt. Auch werden Schranken, oft zusammen
mit einem Kontrollmechanismus, dort verwendet, wo die
Einfahrt bzw. Ausfahrt von Fahrzeugen oder Personen
kontrolliert bzw. vergebiihrt werden soll (wie z.B. in den
Parkhausern und &hnlichen Einrichtungen).

[0003] Eine Schranke umfasst meistens einen oder
mehrere so genannte Schrankenarme, d.h. Querstan-
gen, welche durch einen Antriebsmechanismus zwi-
schen der Offnungs- und Schliessposition geschwenkt
werden kénnen. Der Schrankenarm wird in der Schlies-
sposition oft durch einen Auflagepfosten oder eine ahn-
liche Vorrichtung unterstitzt. Ausserdem besitzen ge-
wisse Schranken auch noch eine so genannte Abhan-
gung (Unterkriechschutz) oder ein Scherengitter (Uber-
steigschutz). Der Schrankenarm kann entweder als mas-
sive Stange oder auch als Knickarm ausgefiihrt sein, wo-
durch die Schranken auch in engen Platzverhaltnissen
(z.B. inden unterirdischen Parkgaragen) verwendet wer-
den koénnen.

[0004] Urspriingliche Schranken basierten meistens
auf einem Gegengewichtsprinzip. So war an einem Ende
des Schrankenarms ein Gewicht befestigt, so dass sich
der Schrankenarm dank dem Hebelprinzip vollkommen
automatisch in die offene Position bewegte, sobald das
andere Ende des Schrankenarms nicht festgehalten war.
Zur Schliessung der Schranke musste dann der Schran-
kenarm mit einer grésseren Kraft wieder in die Schlies-
sposition gebracht und dort befestigt werden. Modernere
Schranken besitzen in der Regel einen elektrischen oder
hydraulischen Antriebsmotor, welcher fir die Schwen-
kung des Schrankenarms verwendet wird. In diesen mo-
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dernen Schrankenanlagen wird der Schrankenarm Ubli-
cherweise dank dem eigenen Gewicht in einer passiven
Position (z.B. geschlossen) gehalten, und dank der Mo-
torenkraft in die aktive Position (z.B. offen) gebracht.
Nachdem der Motor ausgeschaltet wird, kehrt der
Schrankenarm dank dem Eigengewicht oder einem
(meist mechanischen) Riickstellmechanismus wieder in
die passive Position zuruck. Es gibt aber auch solche
Falle, wo der Schrankenarm in beiden Positionen aktiv
gehalten werden muss.

[0005] Ein wichtiger Aspekt bei der Realisierung von
Schrankenanlagen ist die sichere Offnung bzw. Schlies-
sung der Schranke in ausserordentlichen Situationen,
beispielsweise beim Ausfall der Energieversorgung oder
im Falle eines Ubergeordneten Steuerungsausfalls. Es
ist vom Sicherheitsstandpunkt natirlich wichtig, dass die
Schranke in solchen Situationen diejenige Position ein-
nimmt, welche eine minimale Gefahrdung von Men-
schenleben und Materialgiitern garantiert. Diese Sicher-
heitsposition kann aber je nach Typ, respektive Einsatz-
gebiet der Schranke variieren. So ist es beispielsweise
bei einer Parkhausschranke wiinschenswert, dass sie in
einer ausserordentlichen Situation die offene Position
einnimmt. Auf diese Weise kann garantiert werden, dass
z.B. bei einem Brand oder einer anderen Katastrophe
die parkierten Autos nicht an der Ausfahrt gehindert wer-
den. Anders ist die Situation bei Bahn- oder Grenziiber-
gangen, wo die Schranke bei einer Stoérung in die ge-
schlossene Position gebracht werden muss, so dass
mogliche Kollisionen mit herannahenden Zigen oder un-
erlaubte Grenzuberquerungen verhindert werden.
[0006] Herkémmliche Schrankenanlagen verwenden
grundséatzlich entweder mechanische Elemente (wie z.B.
Federn) oder hydraulische Mittel zur Sicherung einer
Schrankenruckkehr in die Notposition. Allerdings weisen
diese herkdémmlichen Mitteln den Nachteil auf, dass sie
in einem relativ hohen Masse defektanfallig sind. Aus-
serdem sind bei den herkdmmlichen Schrankenanlagen
der reguldre Antrieb und dieser Notantrieb (also die
Rickkehrsicherung in Notsituationen) voneinander ge-
trennt, wodurch die Installation und Wartung massiv
kompliziert werden.

[0007] Ausserdem bendtigen die herkdmmlichen
Schrankenanlagen meistens relativ hohe elektrische
Spannungen, um Uberhaupt korrekt angetrieben werden
zu kénnen. So missen die Stromleitungen, welche zu
den Schrankenanlagen fiihren, besonders isoliert und
gesichert werden, damit das Unfallrisiko minimiert wer-
den kann. Wird die Versorgungsspannung reduziert, er-
hoht sich zudem der Stromverbrauch bei solchen her-
kémmlichen Anlagen. Nicht zuletzt mussen deshalb die
Energiezufuhrleitungen bei den herkdmmlichen Schran-
kenanlagen einen relativ grossen Querschnittaufweisen,
so dass die vom Motor bendtigte elektrische Energie
auch tatsachlich jederzeit zur Verfligung gestellt werden
kann.
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Offenbarung der Erfindung

[0008] Es ist daher eine Aufgabe der vorliegenden Er-
findung, eine neue Vorrichtung und ein neues Verfahren
zur Steuerung und/oder -liberwachung einer Schranken-
anlage vorzuschlagen, welche nicht die Nachteile des
Standes der Technik aufweisen. Es ist darunter insbe-
sondere eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine
neue Vorrichtungund ein neues Verfahren zur Steuerung
und/oder -Uberwachung einer Schrankenanlage bereit-
zustellen, welche eine sichere, zuverlassige und auto-
matische Offnung bzw. Schliessung der Schranke bei
einem Stromausfall oder einem anderen Ausnahmefall
gewahrleisten, wobei zugleich sowohl der Stromver-
brauch der Schrankenanlage im Normalgebrauchszu-
stand als auch der Querschnitt der Zufuhrleitungen ver-
mindert werden kdénnen.

[0009] Gemass der vorliegenden Erfindung werden
diese Ziele insbesondere durch die Elemente der unab-
hangigen Anspriiche erreicht. Weitere vorteilhafte Aus-
fihrungsformen gehen ausserdem aus den abhangigen
Ansprichen und der Beschreibung hervor.

[0010] Insbesonderewerdendiese Ziele der Erfindung
dadurch erreicht, dass die Vorrichtung zur Steuerung
und/oder -Uberwachung einer Schrankenanlage, welche
Schrankenanlage einen schwenkbaren Schrankenarm
und einen Antriebsmotor umfasst, wobei mittels des An-
triebsmotors der Schrankenarm zwischen einer passiven
Position und einer aktiven Position schwenkbar ist, einen
aufladbaren Energiespeicher zur Energiezufuhr zum An-
triebsmotor und mindestens ein Kontrollmodul umfasst,
wobei der Energiespeicher mittels einer externen Span-
nungsanspeisung aufladbar ist, und wobei mittels des
Kontrollmoduls die Richtung des Energieflusses von der
externen Spannungsanspeisung zum Energiespeicher
und/oder vom Energiespeicher zum Antriebsmotor kon-
trollierbar ist.

[0011] Der Vorteil dieser Erfindung liegt insbesondere
darin, dass in der Schrankenanlage ein Energiespeicher
zur Energieversorgung des Antriebsmotors zur Verfu-
gung derart gestellt wird, dass die fir den Betrieb des
Motors benétigte Energie jederzeit direkt vor Ort vorhan-
den ist. So kann vor allem auch bei einem Stromausfall
oder bei einem anderen Defekt sichergestellt werden,
dass genligend Energie zur Verfligung steht, damit die
Schranke sicher in die Sicherungsposition gebracht wer-
den kann. Zudem kann mittels des Kontrollmoduls die
Stromrichtung einfach kontrolliert werden, so dass ins-
besondere auch der Energiespeicher in jeder Position
geladen werden kann. Zudem kann der Energiespeicher
nun direkt aufgeladen werden, ohne dass die Schran-
kenanlage auseinander genommen, oder dass der En-
ergiespeicher physisch ausgetauscht werden muss.
Dank der externen Spannungsanspeisung kann fir den
Energiespeicher immer eine gentigende Energiezufuhr
garantiert werden, wodurch auch immer sichergestellt
werden kann, dass im Energiespeicher mindestens so
viel Energie vorhanden ist, damit die Schranke beim
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Stromausfall oder einem anderen Problem sicher in die
Notposition gebracht werden kann. Dank dem erfin-
dungsgemassen Kontrollmodul kann die nétige Balance
zwischen der Energiespeicherung (d.h. Aufladung) und
Energieverwendung (d.h. Motorbetrieb) auf eine einfa-
che und sehr effiziente Weise gefunden werden.
[0012] In einer Ausflhrungsvariante ist der Antriebs-
motor ein Gleichstrommotor. Der Vorteil dieser Ausfih-
rungsvariante liegt unter anderem darin, dass Gleich-
strommotoren grundsatzlich sehr gute Eigenschaften be-
sitzen (z.B. gute Regulierbarkeit, gutes Anfahrverhalten
etc.), welche sie fir den Einsatz in einer Schrankenan-
lage besonders gut qualifizieren. Ausserdem haben die-
se Gleichstrommotoren den Vorteil, dass die Richtungs-
(bzw. Dreh-)Anderung ganz einfach durch die Span-
nungsumkehrung vorgenommen werden kann. So er-
laubt die Verwendung eines Gleichstrommotors in Kom-
bination mit dem erfindungsgemassen Kontrolimodul
beispielsweise auch die Umschaltung der Bewegung des
Schrankenarms aus der passiven Position in die aktive
Position und umgekehrt, ohne zusétzliche Elemente und
Mittel.

[0013] In einer weiteren Ausflihrungsvariante ist die
externe Spannungsanspeisung eine Gleichstrom-
Schutzkleinspannung (SELV). Die Abkiirzung SELV ist
inden Fachkreisen Giblich und bezeichnet den englischen
Ausdruck "Safety Extra Low Voltage" (Extrakleine
Schutzspannung). Von einer Schutzkleinspannung
spricht man bei sehr kleinen elektrischen Spannungen,
welche infolge ihrer geringen Hohe und der Isolierung
gegenuber Stromkreisen mit hdheren Spannungen ei-
nen besonderen Schutz gegen einen elektrischen
Schlag bieten. In diesem Fall ist die Spannung namlich
so klein, dass elektrische Stréme im menschlichen Kor-
per im Normalfall ohne Folgen bleiben. Diese Ausfiih-
rungsvariante hat unteranderem den Vorteil, dass grund-
satzlich ungefahrliche und sichere Spannungsleitungen
zur Spannungsanspeisung des Energiespeichers und
des gesamten Systems (bzw. der Schrankenanlage) ver-
wendet werden kénnen. Deshalb werden auch keine be-
sonderen Isolationsmassnahmen bendtigt, so dass die
gesamte Anlage glnstiger gebaut werden kann. Zudem
werden fir die niedrigeren Spannungen viel weniger lei-
stungsfahige Leitungen bendtigt, so dass der Quer-
schnitt der Zufuhrleitungen sehr klein gehalten werden
kann.

[0014] In einer anderen Ausflihrungsvariante ist der
Energiespeicher als ein Superkondensator ausgefiihrt.
Die Superkondensatoren (auch Doppelschicht-Konden-
satoren genannt) sind elektronische Bauteile mit einer
sehr hohen Kapazitat (zum Teil mehrere Tausend F),
welche im Prinzip auf der Dissoziation von lonen im flis-
sigen Elektrolyt basiert. Diese Ausflihrungsvariante hat
insbesondere den Vorteil, dass dank einem Superkon-
densator relativ schnell Gleichstréme mit sehr hohen
Stromstarken bereitgestellt werden kénnen. Somit kann
im Superkondensator die Energie gespeichert werden,
welche sehr schnell an den Antriebsmotor der Schran-



5 EP 2 052 942 B1 6

kenanlage geliefert werden kann, damit auch in Notsi-
tuationen eine sehr schnelle Offnung bzw. Schliessung
der Schranke gewahrleistet bleibt. Dank der sehr hohen
Kapazitatreichen diese Strome durchaus, die Bewegung
des Schrankenarms in einer benétigten Qualitat zu rea-
lisieren.

[0015] In einer wieder anderen Ausflihrungsvariante
ist der Energiespeicher als eine Batterie und/oder ein
Akkumulator ausgefiihrt. Der Vorteil dieser Ausfihrungs-
variante ist die sehr zuverlassige Arbeitsweise einer Bat-
terie bzw. eines Akkumulators. Batterien und Akkumula-
toren sind zudem universell einsetzbar und benétigen
eine relativ geringe Wartung. Auch kann eine Batterie
bzw. ein Akkumulator relativ einfach herausgenommen
und durch ein neues Element ausgetauscht werden, was
insbesondere bei Auffahrunfallen (wo die Autofahrer in
die Schranken hineinfahren) oft von einem grossen Vor-
teil sein kann. Nicht zuletzt sind die Batterien bzw. die
Akkumulatoren imstande, elektrische Energie wahrend
einer relativ langen Zeit zu liefern. Schliesslich ist die
Energiedichte von Batterien bzw. Akkumulatoren sehr
hoch, was den Bau von leichteren Anlagen begtinstigt.

[0016] In einer weiteren Ausfiihrungsvariante umfasst
das Kontrollmodul mindestens einen Schalter, mittels
welchem der Energiefluss zum Energiespeicher und/
oder vom Energiespeicher zum Antriebsmotor kontrol-
lierbar ist. Diese Ausflihrungsvariante hat unter anderem
den Vorteil, dass der Energiefluss sehr genau kontrolliert
werden kann. Durch die Schalter kann gewahrleistet wer-
den, dass die Umschaltung zwischen dem Energiespei-
cherungszustand (d.h. Aufladung des Energiespeichers)
und Anlagebetriebszustands (d.h. Bewegung des
Schrankenarms) effizient geregelt werden kann. Zudem
kann durch die Schalter die korrekte Drehrichtung des
Antriebsmotors gesteuert werden.

[0017] Ineiner nochmals weiteren Ausfiihrungsvarian-
te ist der mindestens eine Schalter durch mindestens
eine Fernsteuerung betétigbar. Der Vorteil dieser Aus-
fihrungsvariante liegt vor allem darin, dass die Umschal-
tung zwischen den verschiedenen Betriebszustanden
(Energiespeicher aufladen, Schrankenarm aus der pas-
siven in die aktive Position bewegen, Schrankenarm aus
der aktiven in die passive Position bewegen) nicht nur
vor Ort, sondern auch von einem entfernten Ort durch-
geflihrt werden kann. So muss dann fir die Steuerung
bzw. die -Uberwachung der Schrankenanlage kein Per-
sonal vor Ort engagiert werden, ohne dass die Sicherheit
oder Bedienbarkeitder Schrankenanlage darunterleiden
wirde. So kénnen die Betriebskosten einer solchen
Schrankenanlage im Vergleich zu anderen, herkdmmli-
chen Schrankenanlagen nochmals wesentlich reduziert
werden.

[0018] In einer anderen Ausflihrungsvariante ist min-
destens ein Sensor zur Positionserfassung des Schran-
kenarms vorgesehen, mittels welchem Sensor der En-
ergiefluss zum Energiespeicher und/oder vom Energie-
speicher zum Antriebsmotor kontrollierbar ist. Der Vorteil
dieser Ausfihrungsvariante liegt insbesondere darin,
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dass die Steuerung bzw. die Uberwachung der Schran-
kenanlage vollkommen automatisiertwerden kann. Dank
einem solchen Sensor kann die Position des Schranken-
arms erfasst werden, so dass die Schrankenanlage ba-
sierend auf dieser Information gesteuert werden kann.
So kann beispielsweise ein Sensor erkennen, dass der
Schrankenarm die gewunschte Position (z.B. die aktive
Position) erreicht hat, und den Betriebsmodus der
Schrankenanlage von "bewegen" auf "anhalten" auto-
matisiert abandern. Gleichermassen kénnen auch meh-
rere Sensoren vorgesehen werden, welche in einem Zu-
sammenspiel mit den anderen Elementen der erfin-
dungsgemassen Vorrichtung eine optimale Erfassung
und damit eine genaue und zuverlassige Steuerung und/
oder -Uberwachung der Schrankenanlage erméglichen.
[0019] Andieser Stelle soll festgehalten werden, dass
sich die vorliegende Erfindung neben der oben genann-
ten erfindungsgemassen Vorrichtung mit den verschie-
denen Ausfihrungsvarianten auch auf ein entsprechen-
des Verfahren bezieht.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0020] Nachfolgend werden die Ausfiihrungsvarianten
der vorliegenden Erfindung anhand von Beispielen be-
schrieben. Die Beispiele der Ausfiihrungen werden
durch folgende beigelegte Figuren illustriert:

Figur 1 zeigt eine schematische Frontalansicht einer
Schrankenanlage mit dem Schrankenarm sowohl in
der aktiven als auch in der passiven Position;

Figur 2 zeigt schematisch einen Ausschnitt aus Figur
1, in welchem der Aufbau des Unterstiitzungspfo-
stens der Schrankenanlage gemass einer Ausfih-
rungsvariante der vorliegenden Erfindung illustriert
wird;

Figur 3 zeigt eine schematische Ansicht der Vorrich-
tung zur Steuerung und/oder -Uberwachung einer
Schrankenanlage gemass einer der Ausfiihrungs-
formen der Erfindung;

Figur 4 zeigt ein Elektronikschema einer mégliche
Realisierung der Vorrichtung zur Steuerung und/
oder -Uiberwachung einer Schrankenanlage gemass
einer Ausflihrungsvariante der vorliegenden Erfin-
dung;

Figur 5A zeigt das Elektronikschema aus Figur 4 in
der Position bei welcher der Schrankenarm aus der
passiven Position in die aktive Position bewegt wird;

Figur 5B zeigt das Elektronikschema aus Figur 4 in
der Position bei welcher der Schrankenarm die ak-

tive Position erreicht hat;

Figur 6A zeigt das Elektronikschema aus Figur 4 in
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der Position bei welcher der Schrankenarm aus der
aktiven Position in die passive Position bewegt wird;

Figur 6B zeigt das Elektronikschema aus Figur 4 in
der Position bei welcher der Schrankenarm die pas-
sive Position erreicht hat;

Figur 7 zeigt das Elektronikschema aus Figur 4, in
welchem die Funktionalitat der aktiven Abschaltung
dargelegt wird.

Ausfiihrungsformen der Erfindung

[0021] InFigur 1 wird schematisch eine Schrankenan-
lage 20 illustriert. Die Schrankenanlage 20 besteht
grundsatzlich aus einem Schrankenarm 25, welcher an
einem Unterstiitzungspfosten 21 schwenkbar befestigt
ist. Der Unterstlitzungspfosten 21 ist meistens im Boden
befestigt, obwohl auch solche Realisierungen denkbar
sind, bei welchen der Unterstlitzungspfosten beispiels-
weise an einer seitlichen Wand angebracht ist. Auch sind
Schrankenanlagen 20 vorstellbar, welche gar keinen Un-
terstlitzungspfosten haben, sondern bei welchen der
Schrankenarm 25 anderweitig genau in der erwiinschten
Hoéhe gehalten wird. Zudem existieren auch solche
Schrankenanlagen 20, welche neben dem dargestellten
Unterstltzungspfosten 21 noch einen Auflagepfosten
(nicht dargestellt) besitzen. Dieser Auflagepfosten ver-
hindert vor allem die unndétige Verbiegung des Schran-
kenarms 25 infolge des Eigengewichts, sowie die eben-
falls unnétige Belastung des Antriebsmechanismus
(nicht dargestellt). Zudem werden am Schrankenarm 25
oft besondere fluoreszierende Markierungen 26,
26" angebracht (oft in der Kombination rot-weiss oder
schwarz-gelb), welche zu einer besseren Sichtbarkeit
der Schrankenabsperrung 20 verhelfen sollen.

[0022] Der Schrankenarm 25 kann (wie in Figur 1 dar-
gestellt) insbesondere um einen Drehpunkt 22 am Un-
terstltzungspfosten 21 zwischen einer liegenden Positi-
on P1 und einer aufrecht stehenden Position P2 ge-
schwenkt werden. So versperrt der Schrankenarm 25 in
der liegenden Position P1 den Durchgang fir die Autos
oder Personen, wahrend dieser Durchgang beim
Schrankenarm 25 in der aufrecht stehenden Position P2
mdglich ist. Ausserdem ist es durchaus vorstellbar, den
Schrankenarm 25 in einer Zwischenposition (nicht dar-
gestellt) zu halten, wobei dies in den allermeisten Fallen
keine zuséatzlichen Vorteile mit sich bringt. In der Position
P1 liegtder Schrankenarm 25 meistens passiv, also ohne
jegliche Hilfe des Antriebsmechanismus, wahrend fiir die
Bewegung und das Halten des Schrankenarms 25 in der
aufrecht stehenden Position P2 eine Antriebskraft ange-
wandt werden muss. So wird die liegende Position P1
auch als die "passive" Position bezeichnet, wahrend fiir
die aufrecht stehende Position P2 teilweise auch der Na-
me "aktive" Position benutzt wird.

[0023] Figur 2 zeigt schematisch den Aufbau des Un-
terstitzungspfostens 21 der Schrankenanlage 20 ge-
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mass einer Ausfihrungsvariante der vorliegenden Erfin-
dung. Das Bezugszeichen 22 in Figur 2 bezieht sich auf
einen Drehpunkt, um welchen sich der Schrankenarm
25 mittels des Antriebsmotors 30 zwischen der passiven
Position P1 (wie dargestellt) und der aktiven Position P2
(nicht dargestellt) drehen kann. Vorteilhaft kann sich die-
ser Antriebsmotor 30 daher in zwei verschiedene Rich-
tungen drehen, wobei bei einer ersten Drehrichtung eine
Bewegung des Schrankenarms 25 aus der Position P1
in die Position P2 erreicht wird, wahrend sich der An-
triebsmotor 30 zur Bewegung des Schrankenarms 25
aus der Position P2 zuriick in die Position P1 in eine
entgegengesetzte zweite Richtung bewegen muss. Der
Antriebsmotor 30 ist daher vorteilhaft ein Elektromotor,
beispielsweise ein Gleichstromelektromotor. Allerdings
sind auch Ausfiihrungsvarianten denkbar, bei welchen
der Antriebsmotor 30 auch ein Wechselstromelektromo-
toristoder auf eine ganz andere Weise realisiertist. Auch
koénnte der Antriebsmotor 30 grundsatzlich durch einen
hydraulischen oder dhnlichen Antrieb ersetzt werden.
[0024] DasBezugszeichen 31 beziehtsichaufein Dre-
hibertragungselement, mittels welchem die Bewegung
des Antriebsmotors 30 auf den Schrankenarm 25 (ber-
tragen wird. In Figur 2 ist das Drehiibertragungselement
31 als ein Treibriemen ausgefihrt, welcher an einem En-
de am Drehteil des Antriebsmotors 30, und am anderen
Ende an einem Greifrad 23 des Schrankenarms 25 an-
liegt. Die Bewegung (d.h. Drehung) des Antriebsmotors
30 wird Uber den Drehlibertragungselement 31 auf den
Schrankenarm 25 so Ubertragen, dass der Schranken-
arm 25 in die gewollte Richtung geschwenkt wird. So
kann der Schrankenarm 25 beispielsweise aus der pas-
siven Position P1 (z.B. liegend) in die aktive Position P2
(z.B. stehend) geschwenkt werden. Naturlich ist es aber
auch durchaus vorstellbar, die Schwenkung des Schran-
kenarms 25 um den Drehpunkt 22 auf eine vollig andere
Weise zu realisieren, als dies nun in Figur 2 dargestellt
ist, ohne dass die Erfindung dadurch eingeschrankt wa-
re.

[0025] Ausserdem wird in Figur 2 eine Vorrichtung 10
zur Steuerung und/ oder -Uberwachung der erfindungs-
gemassen Schrankenanlage 20 dargestellt. Diese Vor-
richtung 10 ist Gber eine Steuerungsleitung 32 mit dem
Antriebsmotor 30 verbunden, so dass der Antriebsmotor
30 durch die Vorrichtung 10 gesteuert bzw. liberwacht
werden kann. Die Steuerungsleitung 32 ist vorteilhaft ei-
ne elektrische Leitung, kann aber entsprechend den ver-
schiedenen Ausfiihrungsvarianten des Antriebsmotors
30 auch als eine hydraulische oder eine andere Leitung
ausgefuhrt sein. Zudem wird in Figur 2 eine Spannungs-
anspeisung 11 dargestellt, mittels welcher die elektrische
Energie der Vorrichtung 10 zugefihrt werden kann.
[0026] Eine detaillierte schematische Ansicht der Vor-
richtung 10 zur Steuerung und/oder -iiberwachung einer
Schrankenanlage 20 gemass einer der Ausflihrungsfor-
men der Erfindung wird in Figur 3 illustriert. In Figur 3
bezieht sich das Bezugszeichen 30 erneut auf den An-
triebsmotor, das Bezugszeichen 32 auf die Steuerungs-
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leitung zur Steuerung des Antriebsmotors 30 durch die
Vorrichtung 10, und das Bezugszeichen 11 auf die Span-
nungsanspeisung zur Zufuhr von elektrischer Energie
zur Vorrichtung 10.

[0027] Die Vorrichtung 10 in Figur 3 umfasst einen En-
ergiespeicher 35, mittels welchem Energie zum Antriebs-
motor 30 zugeflhrt werden kann. Insbesondere kann es
sich bei diesem Energiespeicher 35 in der Vorrichtung
10 um einen Energiespeicher fir die elektrische Energie
handeln, welche fiir den Betrieb des Elektromotors 30
bendtigt wird. Falls der Antriebsmotor 30 als ein Gleich-
strommotor ausgefiihrt wird, so wird es sich beim Ener-
giespeicher 35 in diesem Fall um einen Gleichstromspei-
cher handeln. Dazu kann dieser Energiespeicher 35 ins-
besondere als eine Batterie (bzw. ein Akkumulator) oder
aber als ein Superkondensator ausgeflhrt sein. Es sind
aber selbstverstandlich auch viele andere Méglichkeiten
zur Realisierung des Energiespeichers 35 nahe liegend,
welche von der urspriinglichen Erfindungsidee nicht ab-
weichen.

[0028] Der Energiespeicher 35 ist in dieser Ausfiih-
rungsvariante der Erfindung Uber eine Verbindungslei-
tung 34 mit einem Kontrollmodul 36 der Vorrichtung 10
verbunden. Dank diesem Kontrollmodul 36 kann auf der
einen Seite die Richtung des Energieflusses zwischen
dem Energiespeicher 35 und dem Antriebsmotor 30, und
aufder anderen Seite der Energiefluss zum Energiespei-
cher 35 von aussen kontrolliert werden. Der Energiespei-
cher 35 kann insbesondere aufladbar sein. Durch die
Aufladbarkeit des Energiespeichers 35 kann verhindert
werden, dass der Energiespeicher 35 standig ausge-
wechselt werden muss. Auf der anderen Seite wird durch
einen Energiespeicher 35 ermdglicht, dass die Schran-
kenanlage 20 verwendet werden kann, ohne dass eine
stéandige Spannungsanspeisung vorhanden ware.
[0029] Das Kontrollmodul 36 umfasst einen Schalter
37, so dass die Richtung des Energieflusses dank der
Umstellung dieses Schalters 37 kontrolliert werden kann.
In Figur 3 wird der Schalter 37 schematisch durch einen
Drehschalter illustriert, welcher zwischen drei verschie-
denen Positionen geschaltet werden kann. So fliesst in
der Schalterposition "+" der Strom vom Energiespeicher
35 zum Antriebsmotor 30 in der ersten Richtung, welche
zum Beispiel der Bewegung des Schrankenarms 25 aus
der passiven Position P1 in die aktive Position P2 ent-
sprechen kann. Bei der Umstellung des Schalters 37 in
die Position "-" wird dieser Stromfluss umgekehrt, so
dass der elektrische Strom vom Energiespeicher 35 zum
Antriebsmotor 30 nun in die andere Richtung fliesst, wel-
che der Bewegung des Schrankenarms 25 aus der akti-
ven Position P2 in die passive Position P1 entspricht. Es
sollte an dieser Stelle angemerkt werden, dass diese
Richtungen selbstverstandlich auch anders definiert wer-
den kdnnen, wobei aber die Grundidee dieser Erfindung
keinesfalls beeintrachtigt wird. Schliesslich besitzt der
Drehschalter 37 auch eine Position "0". Wenn der Schal-
ter 37 in diese Position eingestellt wird, wird der Strom-
fluss zwischen dem Energiespeicher 35 und dem An-
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triebsmotor 30 unterbrochen. Ausserdem wird der
Stromfluss zum Energiespeicher 35 von aussen, d.h.
Uber die Spannungsspeisung 11 gestartet. Auf diese
Weise kann der Energiespeicher 35 dann aufgeladen
werden, wenn die Energie aus dem Energiespeicher 35
nicht gerade zur Bewegung des Schrankenarms 25 in
die eine oder die andere Richtung benétigt wird.

[0030] InFigur4 wird ein Elektronikschema einer még-
liche Realisierung der Vorrichtung 10 zur Steuerung und/
oder -Uberwachung einer Schrankenanlage 20 gemass
einer Ausfiihrungsvariante der vorliegenden Erfindung
gezeigt. Die bereits in Figuren 1 bis 3 dargestellten Ele-
mente tragen auch in Figur 4 dieselben Bezugszeichen.
So bezieht sich das Bezugszeichen 30 auf den Antriebs-
motor, und das Bezugszeichen 35 auf den Energiespei-
cher. Wie bereits weiter oben beschrieben, kann es sich
beim Energiespeicher insbesondere um eine Batterie
bzw. einen Akkumulator, oder um einen Superkonden-
sator handeln. In jedem Fall wird der Energiespeicher 35
nach einer gewissen Zeit vollstdndig aufgeladen, so dass
auch die angelegte Spannung danach ausgeschaltet
werden kann. In einer besonderen Ausfiihrungsvariante
der Erfindung kann die externe Spannungsanspeisung
11 als eine Gleichstrom-Schutzkleinspannung (SELV)
realisiert werden. Dadurch kénnen auch sehr kleine Ein-
gangsspannungen verwendet werden, ohne dass die
Funktion der Schrankenanlage 20 irgendwie beeintrach-
tigt ware. Nach der Aufladung des Energiespeichers 35
steht namlich genligend Energie zur Verfligung, so dass
der Antriebsmotor 30 zumindest eine Bewegung des
Schrankenarms 25 ausfiihren kann, welche fir die Be-
wegung des Schrankenarms 25 in die Sicherheitspositi-
on ausreichen muss.

[0031] Die Vorrichtung 10 umfasst ausserdem eine
Reihe von Schaltern K1.1, K1.2, K2.1, K2.2, K3.1 und
K4.1, welche entweder einzeln oder zusammen betatigt
werden kdnnen. Insbesondere kénnen diese Schalter
K1.1, K1.2, K2.1, K2.2, K3.1 und K4.1 durch die Fern-
steuerungen 51, 52, 53 betétigt werden. Es ist mitunter
auch eine Ausfiihrungsvariante der vorliegenden Erfin-
dung denkbar, in welcher mindestens ein Sensor zur Po-
sitionserfassung des Schrankenarms 25 vorgesehen
werden kann, mittels welchem der Energiefluss von aus-
sen zum Energiespeicher 35 und der Energiefluss vom
Energiespeicher 35 zum Antriebsmotor 30 kontrolliert
werden kdnnen. Dabei kénnen diese Sensoren entweder
direkt oder Uber die Fernsteuerungen 51, 52, 53 den En-
ergiefluss beeinflussen kénnen. In der Ausflihrungsvari-
ante der Erfindung, welche in Figur 4 dargestellt ist, sind
die drei dargestellten Fernsteuerungen 51, 52, 53 elek-
tronische Kreise, welche jeweils ein Relais K4, K3, K2
umfassen, mittels welchem die Schalter K4.1, K3.1, K2.1
und K2.2 geschaltet werden kénnen. Zudem wird auch
an der Spannungszufuhrleitung zum Energiespeicher 35
ein Relais K1 zur Verfigung gestellt, mittels welchem die
Schalter K1.1 und K1.2 geschaltet werden kénnen. Al-
lerdings sind aber auch andere Realisierungen der Fern-
steuerungen 51, 52, 53, bzw. der Spannungszufuhrlei-
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tung méglich. Die genauere Funktionsweise der Vorrich-
tung 10 wird in den nachfolgenden Figuren dargestellit.

[0032] In Figur 5A wird das Elektronikschema aus Fi-
gur 4 dargestellt, zur Zeit wenn der Schrankenarm 25
aus der passiven Position P1 in die aktive Position P2
geschwenkt wird. Dazu wird an der Spannungsanspei-
sung (d.h. an der Spannungszufuhrleitung 11) eine erste
Spannung U, angelegt. Durch diese Spannung wird
die Bewegung des Schrankenarms 25 in die aktive Po-
sition P2 veranlasst. Zudem kommen in diesem Fall vor
allem die Fernsteuerungen 51 und 52 und ihre entspre-
chenden Relais K4 und K3 zum Einsatz. Dazu muss der
Stromkreis in der Fernsteuerung 51 geschlossen wer-
den, so dass durch das Relais K4 der Schalter K4.1 be-
tatigt wird, wahrend der Stromkreis in der Fernsteuerung
52 offen bleibt. Somit bleibt der Schalter K3.1 in seiner
urspriinglichen Position. Da der Stromkreis in der Fern-
steuerung 53 gedffnet ist (die Funktionsweise der Fern-
steuerung 52 wird spéter detailliert erlautert), befinden
sich die Schalter K2.1 und K2.2 ebenfalls in ihrer ur-
spriinglichen Position. Es kann nun in Figur 5A klar ge-
sehen werden, dass der elektrische Strom Uber die bei-
den Schalter K2.1 und K1.1 zum Antriebsmotor 30 und
dann Uber die beiden Schalter K3.1, K1.2 und K2.2 wie-
der zum Ausgangspunkt fliessen kann. Somit dreht sich
der Antriebsmotor 30 in einer vorbestimmten Richtung,
welche Uber das Drehlibertragungselement 31 an den
Schrankenarm 25 Ubertragen wird. So bewegt sich der
Schrankenarm 25 dank dem Antriebsmotor 30 aus der
passiven Position P1 in die aktive Position P2, bis die
aktive Position P2 erreicht ist.

[0033] Nachdem die Position P2 erreicht ist, kann bei-
spielsweise durch einen besonderen Sensor oder auf ei-
ne andere Weise der Stromkreis in der Fernsteuerung
52 aktiviert werden, wodurch es dank dem Relais K3 zur
Umschaltung des Schalters K3.1 und zur Unterbrechung
des Stromflusses zum Antriebsmotor 30 kommt. Gleich-
zeitig wird auch der Stromkreis in der Fernsteuerung 51
geoffnet, wodurch der Schalter K4.1 in seine urspriing-
liche Position zuriick kehrt. Diese Situation des Elektro-
nikschemas ist in Figur 5B dargestellt. Solange nun die
Eingangsspannung U, angelegt bleibt, bleibt auch der
Schrankenarm 25 in der aktiven Position P2. Insbeson-
dere kann diese aktive Position P2 der gedffneten
Schranke entsprechen (der Schrankenarm 25 der
Schrankenanlage 20 oben), wobei aber selbstverstand-
lich auch andere Méglichkeiten denkbar sind.

[0034] Zur Bewegung des Schrankenarms 25 aus der
aktiven Position P2 in die passive Position P1 missen
die Schalter wieder umgestellt werden. Diese Situation
wird in Figur 6A illustriert. Nun muss insbesondere die
externe Spannung umgeschaltet werden. Diese neue
Spannung, Up iy, ist der U i, grundsétzlich entgegen-
gesetzt. Durch diese Spannung wird grundsatzlich die
Bewegung des Schrankenarms 25 in die aktive Position
P2 veranlasst. Dank dieser Spannung kann das Relais
K1 nicht aktiviert werden, so dass auch die Schalter K1.1
und K1.2 umgeschaltet werden, und in ihre Grundposi-
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tion zurtick kehren. Die Fernsteuerungen 51 und 52 blei-
ben in ihren vorherigen Position, d.h. der Stromkreis in
der Fernsteuerung 51 ist gedffnet, wahrend der Strom-
kreis in der Fernsteuerung 52 geschlossen ist. Daher
wird lediglich der Schalter K3.1 betatigt, wahrend sich
der Schalter K4.1 in seiner urspriinglichen Position be-
findet. In diesem Fall fliesst der elektrische Strom vom
Energiespeicher 35 Uber die Schalter K2.1, K1.1 und
K4.1 zum Antriebsmotor 30 und dann uber die Schalter
K1.2 und K2.2 wieder zum Ausgangspunkt. Somit dreht
sich der Antriebsmotor 30 in der anderen vorbestimmten
Richtung, welche wiederum uiber das Drehlibertragungs-
element 31 an den Schrankenarm 25 Ubertragen wird.
Somit bewegt sich der Schrankenarm 25 dank dem An-
triebsmotor 30 nun aus der aktiven Position P2 in die
passive Position P1, bis erneut die passive Position P1
erreicht ist.

[0035] Schliesslich wird, nachdem die passive Positi-
on P1 erreicht ist, beispielsweise durch einen besonde-
ren Sensor oder auf eine andere Weise der Stromkreis
in der Fernsteuerung 51 aktiviert, wodurch es dank dem
Relais K4 zur Umschaltung des Schalters K4.1 und zur
Unterbrechung des Stromflusses zum Antriebsmotor 30
kommt. Zur gleichen Zeit kommt es, auch dank einem
Sensor, der Handbetatigung durch einen Schrankenope-
rator oder auf eine andere Weise, zur Offnung des Strom-
kreises in der Fernsteuerung 52, wodurch dann der
Schalter K3.1 in seine urspriingliche Position zurtick keh-
ren kann. Diese Situation des Elektronikschemas ist in
Figur 6B dargestellt. Nun kann die Eingangsspannung
Upassiv angelegt bleiben, aber auch ausgeschaltet wer-
den, ohne dass sich der Schrankenarm 25 aus der pas-
siven Position P1 bewegen wirde.

[0036] Wahrend allen oben genannten Manipulatio-
nen im Kontrollmodul 36 kann der Energiespeicher 35
aufgeladen werden, solange entweder die Spannung
Uqktiv 0der die Spannung U,y @n der Spannungszu-
fuhrleitung 11 angelegt bleiben. Dabei spielt es auch
grundsatzlich tGberhaupt keine Rolle, welche der beiden
Spannungen angelegt wird, da der Energiespeicher 35
insbesondere auch so konzipiert werden kann, dass er
durch die beiden Spannungen gleichermassen aufladbar
ist.

[0037] In Figur 7 wird die Funktionsweise der dritten
Fernsteuerung 53 detailliertillustriert. Die Fernsteuerung
53 stellt eine so genannte "aktive Abschaltung" dar. Die-
se aktive Abschaltung reprasentiert eine zusatzliche Si-
cherheitsfunktion, welche in der erfindungsgemassen
Vorrichtung 10 zur Steuerung und/oder -liberwachung
einer Schrankenanlage 20 eingesetzt wird, um die Ge-
samtsicherheit der Anlage 20 zu erhéhen. Bei dieser ak-
tiven Abschaltung wird der Stromkreis der Fernsteue-
rung 52 mit dem Relais K2 geschlossen. Die Schliessung
des Stromkreises in der Fernsteuerung 52 bewirkt die
Umschaltung der Schalter K2.1 und K2.2 durch das Re-
lais K2, wodurch der Antriebsmotor 30 vom Energiespei-
cher 35 getrennt wird. Dazu kann an der Spannungs-
anspeisung (d.h. an der Spannungszufuhrleitung 11)
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entweder die erste Spannung U, oder aber die zweite
Spannung U, angelegt werden, ohne dass der An-
triebsmotor 30 in Bewegung geraten wirde. In dieser
Position fliesst aber der Strom, welcher von aussen, d.h.
durch die Spannungsanspeisung kommt, ungehindert
zum Energiespeicher 35 und 1adt den Energiespeicher
35 auf, so dass auch in dieser Position der Energiespei-
cher 35 aufgeladen werden kann. Durch diese aktive Ab-
schaltung kann insbesondere gewahrleistet werden,
dass der Schrankenarm 25 in jeder Situation in der vor-
gesehenen Position (P1 oder P2) bleibt, auch wenn die
angelegte Spannung (U, oder Up,,) aus irgendei-
nem Grund wechseln oder vollkommen ausfallen sollte.
[0038] An dieser Stelle soll angemerkt werden, dass
es selbstverstandlich auch Schrankenanlagen 20 gibt,
bei welcher es zur Bewegung des Schrankenarms 25
aus der aktiven Position P2 in die passive Position P1
keiner aktiver Kraft bedarf, da der Schrankenarm 25 auf-
grund seines eigenen Gewichts in die urspriingliche Po-
sition zurtick kehren kann. Die vorliegende Erfindung be-
trifft auch diese Art von Schrankenanlagen 20, wozu aber
selbstverstandlich einige kleinere Anpassungen notwen-
dig sind. Diese und andere ahnliche Anpassungen sind
aber fiir einen Fachmann ohne erfinderisches Zutun
durchaus nachvollziehbar und werden durch den Schutz-
umfang der nachfolgenden Patentanspriiche ebenfalls
umfasst.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung (10) zur Steuerung und/oder -Uberwa-
chung einer Schrankenanlage (20), welche Schran-
kenanlage (20) einen schwenkbaren Schrankenarm
(25) und einen Antriebsmotor (30) umfasst, wobei
mittels des Antriebsmotors (30) der Schrankenarm
(25) zwischen einer passiven Position (P1) und einer
aktiven Position (P2) schwenkbar ist,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Vorrichtung (10) einen aufladbaren Ener-
giespeicher (35) zur Energiezufuhr zum Antriebsmo-
tor (30) und mindestens ein Kontrollmodul (36) um-
fasst,
wobei der Energiespeicher (35) mittels einer exter-
nen Spannungsanspeisung (11) aufladbar ist, und
wobei mittels des Kontrollmoduls (36) die Richtung
des Energieflusses von der externen Spannungs-
anspeisung (11) zum Energiespeicher (35) und/oder
vom Energiespeicher (35) zum Antriebsmotor (30)
kontrollierbar ist.

2. Vorrichtung (10) geméass Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Antriebsmotor (30) ein
Gleichstrommotor ist.

3. Vorrichtung (10) geméass Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass die externe Span-
nungsanspeisung (11) eine Gleichstrom-Schutz-
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kleinspannung (SELV) ist.

4. Vorrichtung (10) gemass einem der Anspriiche 1 bis

3, dadurch gekennzeichnet, dass der Energie-
speicher (35) als ein Superkondensator ausgefihrt
ist.

5. Vorrichtung (10) gemass einem der Anspriiche 1 bis
3, dadurch gekennzeichnet, dass der Energie-
speicher (35) als eine Batterie und/oder ein Akku-
mulator ausgefuhrt ist.

6. Vorrichtung (10) gemass einem der Anspriiche 1 bis
5, dadurch gekennzeichnet, dass das Kontrollmo-
dul (36) mindestens einen Schalter (37, K1, K2, K3,
K4) umfasst, mittels welchem der Energiefluss zum
Energiespeicher (35) und/oder vom Energiespei-
cher (35) zum Antriebsmotor (30) kontrollierbar ist.

7. Vorrichtung (10) gemass Anspruch 6, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der mindestens eine Schalter
(37, K1.1, K1.2, K2.1, K2.2, K3.1, K4.1) durch min-
destens eine Fernsteuerung (51, 52, 53) betatigbar
ist.

8. Vorrichtung (10) gemass einem der Anspriiche 1 bis
7, dadurch gekennzeichnet, dass mindestens ein
Sensor zur Positionserfassung des Schrankenarms
(25) vorgesehenist, mittels welches Sensors der En-
ergiefluss zum Energiespeicher (35) und/oder vom
Energiespeicher (35) zum Antriebsmotor (30) kon-
trollierbar ist.

9. Verfahren zur Steuerung und/oder -Uberwachung ei-
ner Schrankenanlage (20), welche Schrankenanla-
ge (20) einen schwenkbaren Schrankenarm (25)
und einen Antriebsmotor (30) umfasst, wobei mittels
des Antriebsmotors (30) der Schrankenarm (25) zwi-
schen einer passiven Position (P1) und einer aktiven
Position (P2) geschwenkt wird,
dadurch gekennzeichnet,
dass ein Energiespeicher (35) zur Energiezufuhr
zum Antriebsmotor (30) und ein Kontrollmodul (36)
vorgesehen werden,
dass der Energiespeicher (35) mittels einer exter-
nen Spannungsanspeisung (11) aufgeladen wird,
und
dass mittels eines Kontrollmoduls (36) die Richtung
des Energieflusses von der externen Spannungs-
anspeisung (11) zum Energiespeicher (35) und/oder
vom Energiespeicher (35) zum Antriebsmotor (30)
kontrolliert wird.

10. Verfahren gemass Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Antriebsmotor (30) als ein

Gleichstrommotor ausgefihrt wird.

11. Verfahren gemass Anspruch 9 oder 10, dadurch ge-
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kennzeichnet, dass der Energiespeicher mittels ei-
ner Gleichstrom-Schutzkleinspannung (SELV) auf-
geladen wird.

Verfahren gemass einem der Anspriiche 9 bis 11,
dadurch gekennzeichnet, dass der Energiespei-
cher (35) als ein Superkondensator ausgefihrt wird.

Verfahren gemass einem der Anspriiche 9 bis 11,
dadurch gekennzeichnet, dass der Energiespei-
cher (35) als eine Batterie und/oder ein Akkumulator
ausgefiihrt wird.

Verfahren gemass einem der Anspriiche 9 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dass mittels minde-
stens eines Schalters (37, K1, K2, K3, K4) der En-
ergiefluss zum Energiespeicher (35) und/oder vom
Energiespeicher (35) zum Antriebsmotor (30) kon-
trolliert wird.

Verfahren gemass Anspruch 14, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der mindestens eine Schalter (37,
K1, K2, K3, K4) durch mindestens eine Fernsteue-
rung (51, 52, 53) betatigt wird.

Verfahren gemass einem der Anspriiche 9 bis 15,
dadurch gekennzeichnet, dass mittels eines Sen-
sors zur Positionserfassung des Schrankenarms
(25) der Energiefluss zum Energiespeicher (35) und/
oder vom Energiespeicher (35) zum Antriebsmotor
(30) kontrolliert wird.

Claims

Device (10) for controlling and/or monitoring of a bar-
rier facility (20), which barrier facility (20) comprises
a pivotable barrier arm (25) and a drive motor (30),
the barrier arm (25) being pivotable between a pas-
sive position (P1) and an active position (P2) by
means of the drive motor (30),

characterised

in that the device (10) comprises a rechargeable
energy store (35), for energy supply to the drive mo-
tor (30), and at least one control module (36),

the energy store (35) being rechargeable by means
of an external voltage feed (11), and

the direction of the energy flow from the external volt-
age feed (11) to the energy store (35) and/or from
the energy store (35) to the drive motor (30) being
controllable by means of the control module (36).

Device (10) according to claim 1, characterised in
that the drive motor (30) is a direct current (DC) mo-
tor.

Device (10) according to claim 1 or 2, characterised
in that the external voltage feed (11) is a DC safety
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10.

1.

12.

extra-low voltage (SELV).

Device (10) according to one of the claims 1 to 3,
characterised in that the energy store (35) is de-
signed as a supercapacitor.

Device (10) according to one of the claims 1 to 3,
characterised in that the energy store (35) is de-
signed as a battery and/or an accumulator.

Device (10) according to one of the claims 1 to 5,
characterised in that the control module (36) com-
prises at least one switch (37, K1, K2, K3, K4), by
means of which the energy flow to the energy store
(35) and/or from the energy store (35) to the drive
motor (30) is controllable.

Device (10) according to claim 6, characterised in
that the at least one switch (37, K1.1, K1.2, K2.1,
K2.2, K3.1, K4.1) is able to be actuated by at least
one remote control (51, 52, 53).

Device (10) according to one of the claims 1 to 7,
characterised in that at least one sensor is provid-
ed for detecting the position of the barrier arm (25),
by means of which sensor the energy flow to the
energy store (35) and/or from the energy store (35)
to the drive motor (30) is controllable.

Method of controlling and/or monitoring a barrier fa-
cility (20), which barrier facility (20) comprises a piv-
otable barrier arm (25) and a drive motor (30), the
barrier arm (25) being pivoted between a passive
position (P1) and an active position (P2) by means
of the drive motor (30),

characterised

in that an energy store (35), for energy supply to the
drive motor (30), and a control module (36) are pro-
vided,

in that the energy store (35) is recharged by means
of an external voltage feed (11), and

in that the direction of the energy flow from the ex-
ternal voltage feed (11) to the energy store (35)
and/or from the energy store (35) to the drive motor
(30) is controlled by means of a control module (36).

Method according to claim 9, characterised in that
the drive motor (30) is designed as a direct current
(DC) motor.

Method according to claim 9 or 10, characterised
in that the energy store is recharged by means of a
DC safety extra-low voltage (SELV).

Method according to one of the claims 9 to 11, char-
acterised in that the energy store (35) is designed
as a supercapacitor.
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Method according to one of the claims 9to 11, char-
acterised in that the energy store (35) is designed
as a battery and/or an accumulator.

Method according to one of the claims 9 to 13, char-
acterised in that the energy flow to the energy store
(35) and/or from the energy store (35) to the drive
motor (30) is controlled by means of at least one
switch (37, K1, K2, K3, K4).

Method according to claim 14, characterised in that
the at least one switch (37, K1, K2, K3, K4) is actu-
ated by at least one remote control (51, 52, 53).

Method according to one of the claims 9 to 15, char-
acterised in that the energy flow to the energy store
(35) and/or from the energy store (35) to the drive
motor (30) is controlled by means of a sensor for
detecting the position of the barrier arm (25).

Revendications

Dispositif (10) pourrégler et/ou surveiller un systeme
de barriere (20), le systeme de barriére (20) com-
prend un bras de barriere pivotable (25) et un moteur
d’entrainement (30), le bras de barriére (25) étant
pivotable entre une position passive (P1) et une po-
sition active (P2) au moyen du moteur d’entraine-
ment (30),

caractérisé

en ce que le dispositif (10) comprend une réserve
d’énergie rechargeable (35), pour fournir de I'éner-
gie au moteur d’entrainement (30), et au moins un
module de contrble (36),

la réserve d’énergie (35) étant rechargeable au
moyen d’une alimentation de tension externe (11), et
la direction du flux d’énergie depuis I'alimentation de
tension externe (11) vers la réserve d’énergie (35)
et/ou depuis la réserve d’énergie (35) vers le moteur
d’entrainement (30) étant contrélable au moyen du
module de contrble (36).

Dispositif (10) selon la revendication 1, caractérisé
en ce que le moteur d’entrainement (30) est un mo-
teur de courant continu.

Dispositif (10) selon la revendication 1 ou 2, carac-
térisé en ce que l'alimentation de tension externe
(11) est une trés basse tension de sécurité (SELV)
de courant continu.

Dispositif (10) selon I'une des revendications 1 a 3,
caractérisé en ce que laréserve d’énergie (35) est
congue comme un supercondensateur.

Dispositif (10) selon I'une des revendications 1 a 3,
caractérisé en ce que la réserve d’énergie (35) est
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congue comme une batterie et/ou un accumulateur.

Dispositif (10) selon 'une des revendications 1 a 5,
caractérisé en ce que le module de contrble (36)
comprend au moins un interrupteur (37, K1, K2, K3,
K4), au moyen duquel le flux d’énergie vers la réser-
ve d’énergie (35) et/ou depuis la réserve d’énergie
(35) vers le moteur d’entrainement (30) est contro-
lable.

Dispositif (10) selon la revendication 6, caractérisé
en ce que le au moins un interrupteur (37, K1.1,
K1.2,K2.1, K2.2, K3.1, K4.1) peut étre actionné par
au moins une télécommande (51, 52, 53).

Dispositif (10) selon I'une des revendications 1 a 7,
caractérisé en ce qu’au moins un senseur est four-
ni pour détecter la position du bras de barriere (25),
au moyen du quel le flux d’énergie vers la réserve
d’énergie (35) et/ou depuis la réserve d’énergie (35)
vers le moteur d’entrainement (30) est contrdlable.

Procédé (10) pour régler et/ou surveiller un systeme
de barriére (20), le systeme de barriére (20) com-
prend un bras de barriére pivotable (25) et un moteur
d’entrainement (30), le bras de barriere (25) étant
pivotable entre une position passive (P1) et une po-
sition active (P2) au moyen du moteur d’entraine-
ment (30),

caractérisé

en ce qu’une réserve d’énergie rechargeable (35),
pour fournir de I'énergie au moteur d’entrainement
(30), et au moins un module de contrdle (36) sont
fournis,

en ce que la réserve d’énergie (35) est rechargée
au moyen d’une alimentation de tension externe
(11), et

en ce que la direction du flux d’énergie depuis I'ali-
mentation de tension externe (11) vers la réserve
d’énergie (35) et/ou depuis la réserve d’énergie (35)
vers le moteur d’entrainement (30) est contrdlée au
moyen du module de contrble (36).

Procédé (10) selon la revendication 9, caractérisé
en ce que le moteur d’entrainement (30) est congu
comme un moteur de courant continu.

Procédé (10) selon la revendication 9 ou 10, carac-
térisé en ce que la réserve d’énergie est rechargée
au moyen d’une trés basse tension de sécurité
(SELV) de courant continu.

Procédé (10) selon I'une des revendications 9 a 11,
caractérisé en ce que la réserve d’énergie (35) est
congue comme un supercondensateur.

Procédé (10) selon I'une des revendications 9 a 11,
caractérisé en ce que la réserve d’énergie (35) est
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congue comme une batterie et/ou un accumulateur.

Procédé (10) selon I'une des revendications 9 a 13,
caractérisé en ce que le flux d’énergie vers la ré-
serve d’énergie (35) et/ou depuis la réserve d’éner-
gie (35) vers le moteur d’entrainement (30) est con-
trélé au moyen d’au moins un interrupteur (37, K1,
K2, K3, K4).

Procédé (10) selon la revendication 14, caractérisé
en ce que le au moins un interrupteur (37, K1, K1,
K3, K4) est actionné par au moins une télécomman-
de (51, 52, 53).

Procédé (10) selon I'une des revendications 9 a 15,
caractérisé en ce que le flux d’énergie vers la ré-
serve d’énergie (35) et/ou depuis la réserve d’éner-
gie (35) vers le moteur d’entrainement (30) est con-
trélé au moyen d’un senseur pour détecter la position
du bras de barriére (25).
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