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(57) Zusammenfassung: Eine transportierbare Vorrichtung
(10) umfasst einen Vorrichtungskdérper (12), eine Sensorvor-
richtung (14) mit einem oder mehreren elektrischen Senso-
ren zum Erfassen von einer oder mehreren auf den Vorrich-
tungskorper wirkenden physikalischen GréRen oder Eigen-
schaften, und zum Liefern eines oder mehrerer Sensorsi-
gnale, eine Ausgabeeinheit (19), die eine drahtlose Ausga-
beschnittstelle oder einen Permanentspeicher aufweist, ei-
ne Energiequelle (17) zum Versorgen der Sensorvorrichtung
(14) mit Energie und eine durch die Energiequelle (17) ver-
sorgte Steuerung (18), die ausgebildet ist, um von der Sen-
sorvorrichtung (14) von einem Schlafmodus in einen Aktivi-
tatsmodus versetzt zu werden, um das Sensorsignal oder
ein davon abhangiges Signal in Zuordnung zu einem Zeitsi-
gnal, das von einem Zeitgeber (20) lieferbar ist, unter Ver-
wendung der Ausgabeeinheit (19) zu protokollieren, oder um
das Sensorsignal oder ein davon abhangiges Signal quan-
titativ zu erfassen und unter Verwendung der Ausgabeein-
heit (19) quantitativ zu protokollieren, und um nach einer An-
steuerung der Ausgabeeinheit (19) zum Zweck der Protokol-
lierung in einen Schlafmodus versetzbar zu sein.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf
die Uberwachung von transportierbaren Vorrichtun-
gen und insbesondere auf die Uberwachung von
transportierbaren Vorrichtungen, die eine elektrische
Funktionalitat aufweisen.

[0002] Bei grof3en oder kleinen Event-Veranstaltun-
gen, wie beispielsweise Konzerten, Fernseh-Shows,
Openair-Veranstaltungen und ahnlichem werden ty-
pischerweise viele Scheinwerfer bendtigt. Diese
Scheinwerfer dienen nicht nur zur Beleuchtung der
Szene, sondern dienen auch dazu, kinstlerisch wert-
volle und genau gesteuerte Lichteffekte durch ge-
meinsame Betatigung vieler Scheinwerfer bzw. Spot-
lights zu erzeugen. Hierzu sind moderne Scheinwer-
fer, wie beispielsweise der Scheinwerfer Impression
der Firma GLP mit einer hoch entwickelten Elektro-
nik und hoch entwickelten mechanischen Elementen
ausgestattet. Ein solcher Scheinwerfer umfasst, in ei-
nem Gehduse, eine Lichtquelle, wenigstens ein be-
wegbares Effektelement, wenigstens eine Steuerpla-
tine, wenigstens einen Motor zum Bewegen der Ef-
fektelemente und wenigstens einen Motor zum Be-
wegen der Lichtquelle selbst. Die Lichtquelle kann
um mehrere Achsen bewegt werden und empfangt
hierfir Steuersignale von einer zentralen Steuerung,
wobei die Steuerung drahtlos oder verdrahtet erfol-
gen kann, wie beispielsweise Uber ArtNet, RDM oder
DMX. Als Lichtquelle dient ein Array von einzeln steu-
erbaren LEDs, die sowohl in ihrer Farbe als auch
in ihrer Farbtemperatur steuerbar sind, um zusam-
men mit den Effektelementen beliebige Lichteffekte
zu erzeugen. Die Effektelemente umfassen Effekt-
réader, Gobo-Rader, schwenkbare Prismen, Linsen,
etc. Die Steuerplatine bzw. mehrere verteilt ange-
ordnete Steuerplatinen dienen dazu, die Signalver-
arbeitung sowohl der Steuersignale als auch die Si-
gnalverarbeitung der benétigten elektrischen Energie
durchzufliihren, um die Lichtquelle, wie beispielswei-
se die LEDs, oder aber Quecksilber-Dampflampen
oder &hnliche Lichtelemente mit Strom zu versorgen.

[0003] Der Markt flir solche Scheinwerfer findet der-
art statt, dass Event-Veranstalter Scheinwerfer nicht
kaufen, sondern von Scheinwerfer-Verleihern auslei-
hen. Zu diesem Zweck werden Scheinwerfer-Verlei-
her die Scheinwerfer liber manchmal sehr weite Stre-
cken per Flugzeug, Schiff, Bahn oder Kraftfahrzeug
transportieren. Scheinwerfer, aber auch beliebige an-
dere transportierbare Vorrichtungen werden daher ty-
pischerweise oft und weit transportiert. Dabei muss
es ferner meist sehr schnell gehen. Oft kann dies
aber zum Nachteil der Gerate, also der transportier-
baren Vorrichtungen sein. Beispielsweise bestanden
Scheinwerfer friher typischerweise aus einer Glih-
lampe in einem Blechgehduse. Glihlampen waren
preiswert und Blechgehduse konnte man mit einfa-
chen Mitteln wieder geradebiegen.
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[0004] Heutige Effekt-Scheinwerfer sind jedoch
dicht gepackt mit neuester Technik, was sie auch we-
sentlich anfélliger fur Transportschaden macht. An-
dererseits hat die Entwicklung neuer Effekt-Schein-
werfer dazu gefiihrt, dass aufgrund der erheblich ge-
steigerten Funktionalitat auch die Kosten der Schein-
werfer angestiegen sind, so dass dadurch die Verlei-
hung der Scheinwerfer noch attraktiver geworden ist
und damit ein noch grélerer Hin- und Her-Transport
der Scheinwerfer stattfindet.

[0005] Man kann solche empfindlichen transportier-
baren Vorrichtungen zwar in speziell dafir herge-
stellten Transportbehaltern, die auch Flightcases ge-
nannt werden, transportieren. Aber auch diese Flight-
cases muss man nur tief genug fallenlassen, um das
Transportgut zu beschadigen.

[0006] Ferner haben die Flightcases noch einen wei-
teren Nachteil. Man kann Beschadigungen an der in
der Flightcase angeordneten transportierbaren Vor-
richtung nur schlecht duflerlich erkennen, da durch
die Verpackung die Stol3einwirkung nun nicht mehr
punktuell auf die transportierbare Vorrichtung ein-
wirkt. Vielmehr ist es nun so, dass die StoRRenergie
auf das komplette Gerat verteilt wird. Dadurch sind
Beschéadigungen der AulRenhiille selten. Schaden im
Inneren des Scheinwerfers bzw. einer transportierba-
ren Vorrichtung, wie beispielsweise Glasbruch, Haar-
risse der Leiterplatten oder verbogene Antriebe kon-
nen aber trotzdem auftreten.

[0007] Daher gehen mehr und mehr Verleiher da-
zu Uber, entsprechende Testaufkleber auf den Flight-
cases anzubringen. Ein Hersteller fir solche Test-
aufkleber ist die Firma Shockwatch (hppt://www.
transportcontrol.de/).

[0008] Diese Aufkleber haben ein kleines Fenster,
das sich rot verfarbt, wenn, je nach Modell, das
Transportgut hohen Beschleunigungen, hoher Luft-
feuchtigkeit oder extremen Temperaturen ausgesetzt
war.

[0009] Ferner existieren Sensoren, die erkennen, ob
ein Transportgut umgedreht wurde. Beispielsweise
dirfen groRe Plasma- oder LCD-Fernseher nur ste-
hend transportiert werden, um das Glasbruch-Risiko
zu reduzieren.

[0010] Insbesondere fir die Veranstaltungstechnik-
Branche, aber auch flir andere Branchen haben die-
se Aufkleber Nachteile. Zunachst sind die Aufkleber
Verschlei3teile. Einmal ausgeldst, muss der Aufkle-
ber durch einen neuen Aufkleber ersetzt werden, be-
vor die Flightcase auf eine neue Reise geht. Fer-
ner sind die Aufkleber frei verkauflich. Falls der Miet-
kunde auch Transporteur ist, kdnnte er im Fehlerfall
kurz vor Rlckgabe der Gerate die Aufkleber einfach
gegen neue austauschen, um dem Empfanger der
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Gerate zu suggerieren, dass alles pfleglich transpor-
tiert worden ist, obgleich tatsachlich eine ride Be-
handlung wéhrend des Transports stattgefunden hat,
derart, dass eine innere Beschadigung, die jedoch
nicht ohne Weiteres ersichtlich ist, wenn lediglich der
Scheinwerfer von aul3en betrachtet wird, sehr wahr-
scheinlich erzeugt worden ist.

[0011] Ferner sind die Aufkleber gro3 und haben
Leuchtfarben. Ein Aufbringen solcher Aufkleber auf
den Effekt-Scheinwerfern selbst ist also grundséatz-
lich nicht vorgesehen, weil die Effekt-Scheinwerfer in
einem Buhnenbild auch eine asthetische Funktionali-
tat erfillen missen. Grof3e leuchtende Aufkleber auf
den Scheinwerfern sind daher in einem Blihnenbild
inakzeptabel.

[0012] Insbesondere problematisch ist ferner, dass
auf den Flightcases aufgebrachte Aufkleber in erster
Linie dartber Auskunft geben, was mit dem Flightca-
se geschehen ist. Ob das darin verpackte Geréat sich
wahrend einer Sensorauslésung auch wirklich darin
befand, oder ob das Geréat nicht doch auerhalb des
Flightcases beschadigt wurde, ist daher trotz eines
solchen Transportaufklebers nicht ermittelbar.

[0013] Dies alles fiihrt dazu, dass immer wie-
der Streitigkeiten entstehen, wenn Transportschaden
aufgetreten sind, weil der Verantwortliche fir den
Transportschaden nur schwer ermittelbar oder nicht
ermittelbar ist, insbesondere dann, wenn mehrere
Personen in Frage kommen, und wenn alle diese Per-
sonen auf einem eindeutigen Beweis bestehen und
dann, wenn dieser eindeutige Beweis nicht gelingt,
die Schuld auf die jeweils andere Person schieben.
Dies hat zur Konsequenz, dass hohe Transportversi-
cherungen abgeschlossen werden missen, und dass
die Verleihpreise damit ansteigen, was sich in einer
allgemeinen Kostenerhéhung, die zuletzt der Konsu-
ment zu tragen hat, niederschlagt.

[0014] Dies ist jedoch nicht die einzig problemati-
sche Sache. Um auf Herstellerseite Transportscha-
den vorzubeugen, werden Anstrengungen unternom-
men, um die Gerate stabiler herzustellen. Dies flihrt
jedoch wieder zu erhdéhten Kosten, zu einem gro-
Reren Gewicht, zu eifern gréReren Ressourcenver-
brauch an Material bei der Herstellung und Energie
beim Transport und nicht zuletzt zu einer schlechte-
ren Handhabbarkeit der Scheinwerfer, die, wie dar-
gestellt, dauernd auf- und abgebaut werden mis-
sen. Ein héheres Gewicht der Scheinwerfer flihrt da-
her wiederum nicht nur zur Frustration derer, die die
Scheinwerfer auf- und abzubauen haben, sondern
wiederum zu einem erhéhten Preis und einem erhdh-
ten Ressourcenverbrauch.

[0015] Diese Probleme entstehen nicht nur fir
Scheinwerfer, sondern firr beliebige transportierba-
ren Vorrichtungen, die fir Transportschaden anfal-
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lig sind, und bei denen letztendlich die Frage zu kl&-
ren ist, in wessen Verantwortungsbereich eine Ver-
letzung der Transport-Spezifikationen fallt.

[0016] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung be-
steht darin, eine verbesserte transportierbare Vor-
richtung zu schaffen.

[0017] Diese Aufgabe wird durch eine transportier-
bare Vorrichtung gemaf Patentanspruch 1, ein Ver-
fahren zum Uberwachen einer transportierbaren Vor-
richtung gemaf Patentanspruch 19 oder ein Compu-
ter-Programm gemafl Patentanspruch 20 gel6st.

[0018] Die vorliegende Erfindung basiert auf der Er-
kenntnis, dass elektrische Sensoren fur diverse phy-
sikalische GroéRen glinstig einsetzbar sind, um ei-
ne transportierbare Vorrichtung im Hinblick auf die
auf einen Vorrichtungskérper ausgeubten physikali-
schen Gréfien zu uberwachen. Diese Sensoren wer-
den von einer autarken Energiequelle, wie beispiels-
weise einer Batterie, versorgt. Die Sensoren sind
ausgebildet, um eine Steuerung der transportierba-
ren Vorrichtung von einem Schlafmodus in einen Ak-
tivitdtsmodus zu versetzen. Im Aktivitditsmodus wird
die Steuerung eine Protokollierung des Sensorsi-
gnals oder eines davon abhangigen Signals in Zu-
ordnung zu einem Zeitsignal, das von einem Zeitge-
ber lieferbar ist, unter Verwendung einer Ausgabe-
einheit veranlassen. Alternativ oder zusatzlich wird
das Sensorsignal auch quantitativ erfasst und quan-
titativ protokolliert, wobei dies mit oder ohne Zeits-
tempel stattfinden kann. Eine zeitliche Reihenfolge
ergibt sich auch bereits aus einer aufeinanderfolgen-
den Protokollierung von quantitativen Sensorgréfien.
Nach der Protokollierung wird die Steuerung wieder
in den Schlafmodus versetzt, derart, dass eine gro-
Re Batteriehaltbarkeitsdauer erreicht wird. Die Pro-
tokolldatei wird in einen Permanentspeicher gespei-
chert oder drahtlos ausgegeben und liefert nunmehr
einen Uberblick {iber die erfassten physikalischen
GrélRen, die auf den Vorrichtungskérper wahrend der
Uberwachung gewirkt haben. Die Verwendung des
Schlafmodus dann, wenn keine Uberschreitung einer
Schwelle stattfindet, stellt sicher, dass nur die Sen-
soren durchgehend mit Strom versorgt werden mus-
sen, dass jedoch auch die Steuerung nur in einem
Minimal-Bereitschaftsmodus sein muss, um auf ein
Alarmsignal des Sensors reagieren zu kénnen. Die
Ausgabeeinheit zum Schreiben bzw. Ubertragen der
Protokolldatei kann komplett deaktiviert sein und wird
bei Auftreten eines Alarmsignals eines Sensors von
der Steuerung aktiviert.

[0019] Damit wird ein minimaler Stromverbrauch er-
reicht, was zu einer liickenlosen Uberwachung der
auf die Transportvorrichtung wirkenden physikali-
schen GroRen flhrt. Andererseits ist die Protokollda-
tei dadurch, dass nicht dauernd, sondern nur dann,
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wenn notig geschrieben wird, Ubersichtlich und gut
handhabbar.

[0020] Erfindungsgemafl® koénnen somit samtliche
Streitereien im Hinblick darauf, wann bzw. wo bzw.
in welchem Verantwortungsbereich bzw. Verantwor-
tungszeitraum ein Schaden aufgetreten ist, anhand
der Protokollierung geklart werden. Dies fiihrt dazu,
dass lediglich ein Verursacher einen Schaden zu er-
setzen hat, und dass nicht pauschal mit einem Scha-
den gerechnet werden muss und daher Versiche-
rungsgebuhren bzw. sonstige Kosten ansteigen. Dar-
Uber hinaus fuhrt die Erfindung dazu, dass das Be-
wusstsein dessen, der mit der transportierbaren Vor-
richtung umgeht, dahingehend geschéarft wird, dass
er sich nicht mehr darauf verlassen kann, ohnehin
nicht identifizierbar zu sein. Stattdessen wird der
Transporteur nunmehr die transportierbare Vorrich-
tung pfleglicher behandeln, da er davon ausgehen
muss, dass jegliche riide Behandlung spater detek-
tierbar ist und ihm zur Last gelegt werden wird. Dies
fuhrt auch dazu, dass auf Seiten der Hersteller keine
fir die Funktionalitat nicht bedeutsamen Uberdimen-
sionierungen vorgenommen werden muissen, son-
dern dass die Gerate damit leichter, effizienter hand-
habbar und insbesondere Ressourcen-schonender
werden.

[0021] Auch die nétige Batterie kann erfindungsge-
mal klein gehalten werden, weil davon ausgegangen
werden kann, dass die transportierbare Vorrichtung
Uber eine groRe Zeitdauer vorschriftsgemald behan-
delt wird, was bedeutet, dass die Steuerung im ener-
giearmen Schlafmodus sein wird.

[0022] Bevorzugte Ausfilhrungsbeispiele der vorlie-
genden Erfindung werden nachfolgend Bezug neh-
mend auf die beiliegenden Zeichnungen detailliert er-
lautert. Es zeigen:

[0023] Fig. 1 eine transportierbare Vorrichtung in
schematischer Darstellung;

[0024] Fig. 2 ein Blockdiagramm einer Kooperation
zwischen der Sensorvorrichtung (SV) und der elektri-
schen Vorrichtung (EV) von Fig. 1;

[0025] Fig. 3 eine schematische Darstellung ei-
nes Scheinwerfers mit Sensorvorrichtung und elektri-
scher Vorrichtung;

[0026] Fig. 4 ein Flussdiagramm fir eine Verarbei-
tung Uberwiegend auf seiten der Sensorvorrichtung;

[0027] Fig. 5 ein Flussdiagramm fiir eine Batterie-
Uberwachung;

[0028] Fig. 6 ein Flussdiagramm einer Verarbeitung
Uberwiegend auf seiten der Steuerung;
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[0029] Fig. 7a ein Funktionsdiagramm diverser be-
teiligter Komponenten der elektrischen Vorrichtung
und der Sensorvorrichtung;

[0030] Fig. 7b eine Ubersicht (iber diverse Power-
Modi; und

[0031] Fig. 8 ein Flussdiagramm fir ein Ausfih-
rungsbeispiel des erfindungsgemalen Verfahrens
zum Uberwachen einer Transportvorrichtung, wie sie
in Fig. 1 dargestellt ist.

[0032] Fig. 1 zeigt eine transportierbare Vorrichtung
10, die einen Vorrichtungskérper 12, eine Sensorvor-
richtung 14 und eine elektrische Vorrichtung 16 auf-
weist. Der Vorrichtungskérper 12 ist bei dem in Fig. 1
gezeigten Ausfiihrungsbeispiel als Gehause 12a und
ein Gehauseinneres 12b ausgebildet, wobei im In-
neren des Gehaduses 12a diverse Funktionsgruppen
FG1, FG2, FG3 angeordnet sind, die schematisch in
Fig. 1 gezeichnet sind. Innerhalb des Gehauses be-
finden sich vorzugsweise auch die Sensorvorrichtung
(SV) 14 und die elektrische Vorrichtung (EV) 16.

[0033] Die transportierbare Vorrichtung muss jedoch
nicht unbedingt einen Vorrichtungskdrper mit einem
Gehause und darin liegenden Funktionsgruppen auf-
weisen, sondern kann auch irgendein anderer Ge-
genstand sein, der Transportschaden erleiden kann
und fiir den es wichtig ist, dass eine Uberwachung
des Zustands wahrend des Transports gewahrleistet
ist.

[0034] Vorzugsweise ist der Vorrichtungskérper als
Scheinwerfer, wie er in Fig. 3 dargestellt ist, ausgebil-
det, wobei der Scheinwerfer diverse Funktionsgrup-
pen aufweist, wie beispielsweise einen Scheinwer-
ferkopf 30 als erste Funktionsgruppe, einen Schein-
werferhals 31 als zweite Funktionsgruppe oder eine
Scheinwerferbasis 32 als weitere Funktionsgruppe.
Bei dem in Fig. 3 gezeigten Ausfihrungsbeispiel sind
die Sensorvorrichtung 14 und die elektrische Vor-
richtung 16 innerhalb der Basis angeordnet, obgleich
hierfir auch andere Mdéglichkeiten existieren.

[0035] Einen alternativen Scheinwerfer zeigt Fig. 9.
Dieser Scheinwerfer, der auch als ,Impression” der
Firma GLP vertrieben wird, umfasst eine LED-Licht-
quelle 90, die durch einen U-férmigen Halter 91 ge-
halten wird, so dass die Lichtquelle durch in dem U-
férmigen Halter 91 angeordnete Antriebsmechanis-
men geschwenkt werden kann. Ferner ist der U-for-
mige Halter 91 an einer Basis 92 angebracht, wobei
der Halter 91 bezlglich der Basis 92 durch weitere
vorgesehene Antriebsvorrichtungen verdreht werden
kann. Die Steuerungen fur die Lichtquelle sowie fur
die Antriebsvorrichtungen sind bei dem in Fig. 9 ge-
zeigten Ausfuhrungsbeispiel in dem U-férmigen Hal-
ter angebracht. Insbesondere befinden sich hier eine
Steuer-Hauptplatine und elektronische Vorschaltge-
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rate zum Versorgen der LEDs in der Lichtquelle 90
mit Energie. Vorzugsweise sind sowohl die Sensor-
vorrichtung 14 als auch die elektrische Vorrichtung
16 von Fig. 1 innerhalb des Gehauses des Arms 91
angeordnet.

[0036] Fig. 2 zeigt eine Sensorvorrichtung, wobei
die Sensorvorrichtung SV beispielsweise einen oder
mehrere elektrische Sensoren zum Erfassen von ei-
ner oder mehreren auf den Vorrichtungskérper 12
wirkenden physikalischen GréRen aufweist. Ferner
ist die Sensorvorrichtung ausgebildet, um ein Sen-
sorsignal zu liefern. Beispielsweise umfasst die Sen-
sorvorrichtung einen Beschleunigungssensor oder
Schock-Sensor 14a, einen Temperatursensor 14b,
einen Lagesensor 14c oder einen GPS-Sensor der
eine geographische Lage umfasst. Der Lagesensor
ist hierbei als Orientierungssensor ausgebildet, um
typischerweise unter Verwendung der Schwerkraft zu
messen, ob die transportierbare Vorrichtung aufrecht
steht, liegt oder sogar umgekehrt transportiert wor-
den ist. Ferner ist ein Offnungssensor 14d beispiels-
weise vorgesehen, welcher erfasst, ob ein Gehause
der Transportvorrichtung gedffnet worden ist. Hierzu
sind Sensoren an Offnungsschrauben vorgesehen,
die erfassen, ob eine Schraube an dem Gehéause
aufgeschraubt und ggf. wieder zugeschraubt worden
ist. Solche Schrauben sind beispielsweise bei 93 in
Fig. 9 dargestellit.

[0037] Die Sensorvorrichtung wird von einer Ener-
giequelle 17 mit Energie versorgt. Die Energiequel-
le ist beispielsweise ein Akkumulator, ein Superkon-
densator oder etwas ahnliches. Die Energiequelle ist
ferner ausgebildet, um eine Steuerung 18 mit En-
ergie zu versorgen. Insbesondere ist die Steuerung
18 ausgebildet, um von einem Sensor 14a-14d der
Sensorvorrichtung von einem Schlafmodus in einen
Aktivitatsmodus versetzt zu werden. Dies erfolgt bei-
spielsweise Uber ein Alarmsignal auf einer Sensorlei-
tung 14e, wobei bei dem in Fig. 2 gezeigten Ausflh-
rungsbeispiel jeder Sensor (iber eine eigene Sensor-
leitung mit der Steuerung verbunden ist. Daraus kann
die Steuerung unmittelbar ersehen, welcher Sensor
Alarm ausgel6st hat, da namlich das Alarmsignal von
einem Sensor an der Steuerung 18 iber genau die
Leitung zwischen dem Sensor und der Steuerung an-
kommt. Unter Umstédnden muss eine sehr schnelle
Erfassung erfolgen, z. B. falls ein freier Fall erkannt
wird und ernste Schaden zu erwarten sind, und das
Gerat, auch die Elektronik, teilweise beschadigt wird,
so dass genlgend Daten gespeichert werden kén-
nen. Aufgrund dieser Messwerte kdnnen auch Er-
kenntnisse fir die Weiterentwicklung und Verbesse-
rung gewonnen werden. Ist dagegen eine einzige Da-
tenleitung zwischen der Sensorvorrichtung und der
Steuerung vorgesehen, und sind die einzelnen Sen-
sorsignale z. B. bei einem Zeit- oder Frequenz-Mul-
tiplex in einem Datenstrom zusammengefasst, so ist
die Steuerung 18 ausgebildet, um ein Demultiplex-
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Verfahren durchzuflihren, um zu eruieren, von wel-
chem Sensor das Alarmsignal stammt.

[0038] Ferner ist die Steuerung 18 ausgebildet, um
eine Ausgabeeinheit 19 anzusteuern. Die Ausgabe-
einheit umfasst eine drahtlose Ausgabeschnittstel-
le (wireless) und/oder einen Permanentspeicher, wie
beispielsweise eine SD-Karte oder einen fest ein-
gebauten RAM-Speicher in Form eines nicht-fliichti-
gen Halbleiterspeichers. Die Ausgabeeinheit 19 wird
ebenfalls wie die Steuerung und alle anderen Ele-
mente in Fig. 2 durch die Energiequelle 17 versorgt.
Allerdings wird die Ausgabeeinheit 19 bei einer Imple-
mentierung durch die Steuerung 18 erst bei Empfang
eines Signals von einem Sensor und bei einer Uber-
prifung, ob der von dem Sensor gemessene Wert
tatsachlich eine Schwelle tberschreitet, unter Strom
gesetzt, damit die Ausgabeeinheit 19 tatsachlich nur
dann Strom verbraucht, wenn sie tatsachlich etwas
zu tun hat. Insbesondere ist die Steuerung 18 ausge-
bildet, um das Sensorsignal, das Uber eine Sensorlei-
tung 14e empfangen worden ist, in Zuordnung zu ei-
nem Zeitsignal, das von einem optionalen Zeitgeber
20 lieferbar ist, und durch Verwendung der Ausgabe-
einheit 19 zu protokollieren. Alternativ oder zusatz-
lich ist die Steuerung 18 ausgebildet, um das Sensor-
signal oder ein davon abhangiges Signal quantitativ
zu erfassen und quantitativ zu protokollieren. Ferner
ist die Steuerung 18 ausgebildet, um nach einer An-
steuerung der Ausgabeeinheit 19 zum Zwecke der
Protokollierung wieder in einen Schlafmodus versetz-
bar zu sein. Dieses Versetzen in den Schlafmodus
kann entweder selbsttatig, also durch die Steuervor-
richtung selbst erfolgen, oder kann durch die Ausga-
beeinheit 19 ansprechend auf eine Meldung Uber ei-
nen erfolgreich zurlickgeflihrten Protokollierungsvor-
gang erfolgen.

[0039] Bei dem in Fig. 2 gezeigten Ausfiihrungs-
beispiel ist ferner eine Kommunikationsschnittstel-
le 21 vorhanden, die eine GSM-Funktionalitat, ei-
ne DECT-Funktionalitat, eine Bluetooth-Funktionali-
tat, eine WLAN-Funktionalitdt oder etwas &hnliches
aufweist, um von der Ferne ansprechbar zu sein, und
um ansprechend auf ein von einer entfernten Posi-
tion empfangenes Signal z. B. die Ausgabeeinheit
auszulesen, die Steuerung zu aktivieren oder ande-
re Vorgange durchzufiihren. Dariiber hinaus ist ein
Ladegerat 22 vorgesehen, das einen Stromnetzan-
schluss 22a und einen Ladeausgang 22b aufweist.
Damit wird sichergestellt, dass die Energiequelle im-
mer dann, wenn der Scheinwerfer in Gebrauch ist,
also wenn eine Netzversorgung angeschlossen ist,
aufgeladen ist, um dann, wahrend des Transports, in
dem kein Stromnetz am Anschluss 22a angeschlos-
sen ist, immer ausreichend Energie zu haben, damit
eine dauernde Versorgung der Sensorvorrichtung si-
chergestelltist. Es wird bevorzugt, dass im Schlafmo-
dus lediglich die Sensorvorrichtung mit Energie ver-
sorgt wird, und ferner lediglich eine Eingangsschnitt-

5/24



DE 10 2010 044 735 A1

stelle der Steuerung 18, die ausgebildet ist, um zu
Uberwachen, ob von einem Sensor ein Signal kommt.
Alle anderen Funktionalitdten der Steuerung und der
Ausgabeeinheit sind dagegen deaktiviert. Zusatzlich
kann durch eine Verringerung der Taktfrequenz Ener-
gie eingespart werden. Daruber hinaus wird noch. der
Zeitgeber 20, sofern er vorhanden ist bzw. zur Proto-
kollierung verwendet wird, mit Strom versorgt. Wird
jedoch lediglich eine quantitative Protokollierung vor-
genommen, so ist der Zeitgeber 20 fiir die vorliegen-
de Erfindung nicht erforderlich. Allerdings wird ein
Zeitgeber vorgesehen sein, z. B. als Taktquelle in ei-
ner Hauptprozessoreinheit (CPU-Platine). In diesem
Fall wird der Zeitgeber im Schlafmodus ebenfalls de-
aktiviert sein, um maximal Strom zu sparen. Bei an-
deren Implementierungen kann der Zeitgeber jedoch
in Form einer Uhr zur dauernden Messung der Sys-
temzeit auch dauernd aktiv sein.

[0040] Fig. 3 zeigt eine Implementierung, bei der die
Sensorvorrichtung 40 innerhalb eines Gehauses an-
geordnet ist. Innerhalb des Basis-Gehauses ist fer-
ner ein Motor M2 vorgesehen, der von einer Steuer-
platine 34 steuerbar ist. Ferner ist ein weiterer Mo-
tor M1 35 vorgesehen, der ebenfalls von der Steuer-
platine 34 steuerbar ist. Die elektrische Vorrichtung
EV umfasst ferner, als Ausgabeeinheit, einen Spei-
cher 19 und eine Kommunikationsschnittstelle 21,
die auch alternativ zu den in Fig. 2 genannten Mog-
lichkeiten als verkabelte Seriell-Schnittstelle ausge-
bildet sein kann, um die Funktionalitdt des Schein-
werfers zu steuern. Eine solche Schnittstelle ware
eine Wireless-Schnittstelle, eine ArtNet-Schnittstelle,
eine RDM-Schnittstelle oder eine DMX-Schnittstel-
le. Unabhangig von den angesprochenen Protokollen
kénnen Steuerungen Uber Speicher, z. B. SD-Karte,
SRAM, ..., drahtgebundene Kommunikation, wie z.
B. Artnet, DMX, RDM, ACN, ..., oder drahtlose Kom-
munikation, wie z. B. Wireless LAN, Bluetooth, Wire-
less DMX, etc. erfolgen. Somit kann jegliches Uber-
tragungsprotokoll auf die unterschiedlichen Ubertra-
gungsmedien angewendet werden.

[0041] Der Motor M1 35 ist ausgebildet, um Effekt-
Elemente in der Funktionsgruppe 30 zu steuern, falls
solche dort vorhanden sind. Dagegen ist der Motor 33
ausgebildet, um eine Bewegung der Funktionsgrup-
pe 30 beziglich der Basis 33 zu erreichen. Vorzugs-
weise ist die Steuerung 18 von Fig. 2 ebenfalls auf
der Steuerplatine 34 unter Verwendung der typischen
Prozessor-Ressourcen des Scheinwerfers angeord-
net. Dies ist ohne Weiteres méglich, weil eine Uber-
wachung hauptsachlich zu den Zeiten vorzunehmen
ist, in denen die transportierbare Vorrichtung aufser
Betrieb ist. Deshalb sind dort ohne Weiteres Prozes-
sor-Ressourcen verfiigbar, um die anhand von Fig. 2
beschriebenen Funktionalitdten zu bewirken.

[0042] Fig. 4 zeigt ein Flussdiagramm zur Funktio-
nalitat einer bevorzugten Implementierung der Sen-

2012.03.08

sorvorrichtung 14 bzw. eines einzelnen Sensors
14a-14d. Insbesondere ist der Sensor ausgebildet,
um dauernd eine physikalische GréRe, fir die der
Sensor ausgebildet ist, zu erfassen. Eine solche phy-
sikalische Grolie ist eine Beschleunigung, eine Tem-
peratur, eine Feuchte, eine Strahlung, ein Magnet-
feld, eine vorgenommene Gehausetffnung oder ein
Abstandssensor zur Erfassung eines Abstands eines
Elements, wie beispielsweise eines Gehdusedeckels
von dem Vorrichtungskérper bzw. von dem restlichen
Gehduse.

[0043] Die Sensorvorrichtung ist ausgebildet, um
das Sensorsignal bzw. die erfasste physikalische
Groéle mit einem oder mehreren Schwellwerten zu
vergleichen, wie es bei 41 dargestellt ist. Wird fest-
gestellt, dass ein Schwellwert Uberschritten ist (42),
so wird bei einer Implementierung ein Alarmsignal
von dem Sensor, bei dem der Schwellwert Gberschrit-
ten worden ist, zur Steuerung gesendet, wie es bei
43 dargestellt ist. Dieses Alarmsignal, das beispiels-
weise als Prozessor-Interrupt-Signal oder IRQ-Signal
ausgebildet sein kann, wird dann von der Steuerung
empfangen, die daraufhin vom Schlafmodus in den
Aktivitdtsmodus Ubertritt, wie es bei 44 gezeigt ist.
Stellt dagegen der Sensor selbst fest, dass eine ge-
messene GroRe den Schwellwert nicht Gberschritten
hat, was der Normalfall ist, so wird, wie es bei 45 dar-
gestelltist, kein Alarmsignal gesendet, und alle Kom-
ponenten und insbesondere die Steuerung und die
Ausgabeeinheit 19 von Fig. 2 bleiben im Schlafmo-
dus.

[0044] Bei einer bevorzugten Implementierung der
vorliegenden Erfindung ist als weiterer Sensor ein
Batterieflillstands-Sensor ausgebildet, um den Batte-
riefillstand zu messen (50). Wird von dem Batterie-
fullstands-Sensor festgestellt, dass der Batteriefill-
stand eine kritische Grenze unterschreitet (52), so
wird in Analogie zu Schritt 43 ein Alarmsignal aus-
geldst, und es wird die Steuerung in den Aktivitats-
modus versetzt, wie es bei 53 dargestellt ist. Hier-
auf wird, wie es bei 54 dargestellt ist, die Unterschrei-
tung mit einem zugeordneten Zeitstempel, der von
dem Zeitgeber 20 von Fig. 2 geliefert wird, proto-
kolliert. Wird dagegen, wie es bei 55 dargestellt ist,
keine Fullstandsunterschreitung festgestellt, so bleibt
die Steuerung und vorzugsweise auch die Ausga-
beeinheit 19 im Schlafmodus. Die Funktionalitat in
Fig. 5 stellt sicher, dass in der Protokolldatei, die in
der Ausgabeeinheit bzw. im Speicher der Ausgabe-
einheit nach und nach geschrieben wird, klar zu veri-
fizieren ist, wann die Batterie keine Energie mehr ge-
liefert hat. In einem solchen Fall wei} man wenigs-
tens noch, dass die vorausgehenden protokollierten
Ereignisse zutreffend waren. Ferner weil man eben-
falls nach einer protokollierten Batteriefllstandsun-
terschreitung, dass ggf. spater noch gelieferte Da-
ten moéglicherweise nicht mehr zuverlassig sind, bzw.
dass die Tatsache, dass anschlieRend keine Daten
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mehr aufgezeichnet worden sind, nicht zwangslaufig
dafiir spricht, dass mit dem Vorrichtungskérper pfleg-
lich umgegangen worden ist.

[0045] Fig. 6 zeigt eine bevorzugte Implementierung
der Funktionalitat der Steuerung 18. In einem Schritt
60 erhalt die Steuerung ein Alarmsignal bzw. ein In-
terrupt-Signal von einem Sensor Uber eine zugeord-
nete Sensorleitung 14e. In einem Schritt 61 wird der
Sensor identifiziert, und zwar entweder Uber die Lei-
tung, von der das Sensorsignal empfangen worden
ist, oder Uber eine Multiplex-Vorschrift, auf deren Ba-
sis ein Demultiplex eines Sensorsignal-Datenstroms
vorgenommen worden ist. Als Reaktion hierauf geht
die Steuerung vom Schlafmodus in den Aktivitatsmo-
dus und startet einen Abruf des Sensorsignals von
dem identifizierten Sensor. Um dies zu ermdéglichen,
ist der Sensor ausgebildet, um ein Sensorsignal eine
gewisse Zeit zu speichern. Stellt die Steuerung dann
in einem Schritt 62 fest, dass das Signal eine Schwel-
le Uberschritten hat, wird, wie es bei 63 angezeigt ist,
die Ausgabeeinheit 19 aktiviert, also mit Energie ver-
sorgt, wahrend die Ausgabeeinheit vorher deaktiviert
war, also nicht oder mit nur weniger Energie versorgt
war. In einem Schritt 64 wird dann ein quantitatives
Protokollieren durch Festhalten eines Maximums und
einer Dauer der Uberschreitung und/oder ein Fest-
halten einer Uberschreitung mit einem zugeordneten
Zeitstempel vorgenommen. Stellt die Steuerung da-
gegen im Schritt 62 fest, dass das Signal die Schwel-
le nicht Gberschritten hat, geht die Steuerung 18 wie-
der in den Schlafmodus, wie es bei 65 dargestellt ist.

[0046] Erfindungsgemal verfligt die transportierba-
re Transportvorrichtung, die vorzugsweise einen Vor-
richtungskoérper mit einem Gehause und einem ,In-
nenleben” aufweist, liber geeignete Sensoren, wie
beispielsweise Temperatursensor, XYZ-Beschleuni-
gungssensor(en), Luftfeuchtigkeit-Sensor, Magnet-
feld-Sensor, Schalter, um diverse Offnungen des Ge-
hauses zu Uberwachen, etc. Diese Sensoren werden
durch eine Batterie als Beispiel fir eine Energiequel-
le mit geringem Strom versorgt und werden beim Ab-
weichen von einem voreingestellten Sollwertfenster
die Steuerung bzw. den Mikroprozessor der Steue-
rung per Interrupt aus dem Schlafmodus aufwecken,
und dieser kann dann die aufgetretenen Ereignisse
im Speicher mitprotokollieren. Die Ausgabe der Pro-
tokolldatei bzw. des ,Lodfiles” durch die Ausgabeein-
heit 19 kann auf verschiedene Arten erfolgen. Man
kann beispielsweise die Ergebnisse am Display des
Gerats auslesen oder man Ubertragt den Speicherin-
halt auf einen externen Rechner. Dies kann per Art-
Net oder RDM Uber die DMX-Leitung erfolgen. Eben-
so steht ein USB Host-Anschluss zur Verfiigung, um
einen USB-Stick o. &. anzuschlief3en. Alternativ kann
der Datentrager mit dem Lodfile entfernt werden und
per Computer ausgelesen werden. Die Datenverwal-
tung erfolgt vorzugsweise so, dass der Geratebesit-
zer sichere Kenntnisse Uber den Geratezustand ge-

2012.03.08

winnen kann, ohne dass der Gerateanwender vor-
her die Mdglichkeit der Manipulation hatte. Um dies
sicherzustellen, wird es bevorzugt, dass die Daten
im Speicher codiert abgelehnt werden und nur durch
entsprechende Decodierprogramme beim Geratebe-
sitzer rucklbersetzt werden kénnen. Alternativ, falls
die Daten auch dritten Personen zuganglich sein sol-
len, was beispielsweise bei der Ubertragung per Art-
Net als offenem Standard der Fall ist, wird es bevor-
zugt, dass die Daten im Gerat so abgelegt werden,
dass der Anwender diese nicht von auf3en manipulie-
ren kann, indem er z. B. das Lodfile Idscht oder verén-
dert. Ferner wird es bevorzugt, auch Manipulations-
versuche an der Datei zu erfassen.

[0047] Die so gewonnenen Daten haben fir den Ge-
ratebesitzer bzw. Eigentimer, also z. B. den Geréte-
verleiher, den enormen Vorteil, dass er diese in elek-
tronischer Form verwalten kann. Bei beispielsweise
einigen hundert Geraten pro Firma ist die elektroni-
sche Verwaltung der Uberwachungsdaten ein durch-
aus wichtiges die Gesamteffizienz steigerndes Merk-
mal. Der Besitzer hat ferner die Moglichkeit, durch
entsprechende Datenbanken fiir jedes Geréat eine Art
.Lebenslauf’, also eine Folge von Grenzwertiber-
schreitungen diverser dul3erer Zustande aufzuzeich-
nen, die im Falle des Wiederverkaufs den Preis zu
steigern helfen kénnten.

[0048] Gegeniiber externen Uberwachungsmecha-
nismen wie den vorgenannten Aufklebern hat das
elektronische Messkonzept gemaf der vorliegenden
Erfindung weitere Vorteile. Bei den Aufklebern kann
zwar nachvollzogen werden, dass ein Ereignis Uber
einen gewissen Schwellwert stattgefunden hat. Mit
welcher Intensitat und Haufigkeit dies geschehen ist,
lasst sich so aber nicht ermitteln. Dies ist jedoch
durch die vorliegende Erfindung in ihren einzelnen
Aspekten sichergestellt.

[0049] Darlber hinaus hat die vorliegende Erfindung
diverse sekundare Nutzeffekte. Durch die entspre-
chenden ohnehin vorgesehenen Sensoren erkennt
das Geréat seine Orientierung im Raum. Dies ist z. B.
dann wichtig, wenn ein orientierungsabhangiges Dis-
play implementiert werden soll. Je nachdem, ob das
Gerat an der Decke hangt oder auf dem Boden steht,
wird die Displaygraphik-Ausgabe invertiert. So wird
sichergestellt, dass ein aufrecht stehender Bediener
das Display auch immer korrekt ablesen kann. Die-
ses Merkmal ist besonders flr Scheinwerfer von Be-
deutung, weil insbesondere bei aulerordentlich fle-
xibel einsetzbaren Scheinwerfern, wie beispielswei-
se dem in Fig. 9 gezeigten Scheinwerfer die Anord-
nung je nach asthetischer und beleuchtungstechni-
scher Vorgabe beliebig und insbesondere in beliebi-
ger Ausrichtung erfolgen kann.

[0050] Bei einer Implementierung sind die Sensoren
im Geratekopf, also innerhalb der Funktionsgruppe
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90 untergebracht. Damit ist es auch mdglich, als Zu-
satznutzen Anwuchtprobleme der Antriebe, wie bei-
spielsweise des Motors M1 oder des Motors M2 von
Fig. 3 zu kompensieren. Ist beispielsweise der An-
triebsriemen fir den Geratekopf leicht locker, und
fahrt im Kopf eine Baugruppe von vorne nach hin-
ten, wie beispielsweise eine Fokuslinse, wobei sich
die Bewegung Uber den Punkt der Drehachse hinweg
bewegen kann, so fiihrt dies dazu, dass die Baugrup-
pe in der vorderen Stellung leicht nach unten scheint.
In der hinteren Stellung wird sich jedoch der Licht-
strahl leicht nach oben richten. Mit einem Lagesensor
als Teil der Sensorvorrichtung 14 wird dies ebenfalls
erkannt, und es kann eine dynamische Lagekorrek-
tur Uber die Steuerplatine 34 an den entsprechenden
Motor stattfinden.

[0051] Um eine Lagekorrektur durchzufiihren, kann
auf den Antriebsmotoren fiir die Hauptdrehachsen ei-
ne Inkrementalgebervorrichtung eingesetzt werden.
Wird hierbei eine der Drehachsen manuell von au-
Ren verdreht, erkennt das Gerat dies und korrigiert
den Drehwinkel. Eine Lageveranderung des Gerats
relativ zum Untergrund kann so jedoch nicht erkannt
werden. Das heil3t, steht das Gerat auf dem Buhnen-
boden, wo das Gerat meist nicht fixiert ist, und tritt
eine Person dagegen, so wird diese Lageverande-
rung elektrisch nicht erkannt werden. Der Lichtstrahl
trifft dann nicht mehr auf ein vorprogrammiertes Ziel,
sondern an eine andere Stelle. Bei einem Aspekt der
vorliegenden Erfindung wird daher der Lagesensor
nicht nur im Standby-Betrieb, also z. B. wahrend des
Transports eingesetzt, um kritische Situationen zu er-
fassen, sondern der Lagesensor wird auch im Betrieb
eingesetzt, um bei einer Abweichung von einer Null-
Lage, die z. B. durch Kalibrierung einfach einstellbar
ist, ein Signal zu erzeugen, das dann z. B. einem
Techniker zugeleitet wird, damit er den Scheinwer-
fer wieder in seine richtige Orientierung und an seine
richtige Positionierung bringt.

[0052] Scheinwerfer, und insbesondere Hochleis-
tungs-Scheinwerfer sind oft zu kiihlen. Die Kihltun-
nel der Gerate haben meist eine definierte Richtung.
Es gibt Ein- und Auslassoéffnungen an gegeniberlie-
genden Seiten des Gehauses. Wenn beispielsweise
das Gerat am vorderen Ende (am Lichtaustritt) Luft
ansaugt und hinten die warme Luft das Gerat ver-
lasst, dann funktioniert die Kihlung am effizientes-
ten, wenn das Gerat nach unten scheint. Wird der
Kopf aber nach oben geschwenkt, dann wirde theo-
retisch die heil3e Luft unten das Geréat verlassen, am
Gerat entlang aufsteigen und oben wieder angesaugt
werden. Eine solche Problematik ist zwar per Tempe-
ratursensor Uberwachbar. Wenn dieser Temperatur-
sensor aber wegen héherer Temperaturen anspricht,
hat bereits eine Erwdrmung stattgefunden. Es wird
daher bevorzugt, per Lageerkennung ungiinstige Po-
sitionen direkt zu erkennen und darauf ansprechend
z. B. eine Lufterdrehzahl sofort zu erhéhen, so dass
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infolge erst gar keine starkere Erwarmung stattfindet.
Es wird also bevorzugt, dass die Steuerung anspre-
chend auf ein Ausgangssignal des Lagesensors 14c,
einen in einem Kuhlsystem angeordneten Lifter der-
art ansteuert, dass dieser bei einer ersten detektier-
ten Lage seine Drehzahl erhéht und bei einer zweiten
detektierten Lage, die sich von der ersten detektier-
ten Lage unterscheidet, seine Drehzahl wieder redu-
ziert. Die erste Lage ware somit eine unglinstige Lage
unter Kihlungsgesichtspunkten, wahrend die zwei-
te Lage eine glnstige Lage unter Kihlungsgesichts-
punkten ist.

[0053] Insbesondere bei LED-Lichtquellen ist das
ein Vorteil, da LEDs im Gegensatz zu Entladungslam-
pen bereits bei geringfligigen Temperaturerhéhun-
gen einen schlechteren Wirkungsgrad haben. Eine
schnelle Temperaturregelung abhangig von einem
Lagesensor ist daher vorteilhaft.

[0054] Die Temperaturerfassung ist ferner ebenfalls
aus mehreren Grinden von zusétzlichem Nutzen.
Leistungsstarkere Gerate werden mehr und mehr mit
Flussigkeitskihlungen oder Heatpipes arbeiten. Die-
se kdnnen aber nicht oder nur sehr begrenzt bei
Frost betrieben werden. Ein Temperatursensor 14b
in der Sensorvorrichtung 14 von Fig. 2 ist ausgebil-
det, um ein Unterschreitender tiefstmdglichen Tem-
peratur wahrend des Transports zu erkennen. Die-
se Funktionalitat ist insbesondere fir Flugtranspor-
te wichtig, da in Flugzeug-Laderdumen sehr kleine
Temperaturen auftreten kénnen. Erfindungsgemaf
wird ein Unterschreiten der tiefstmdglichen Tempera-
tur wéhrend des Transports erkannt. Bei einer nachs-
ten Inbetriebnahme kann aufgrund der erfassten
Unterschreitung der Minimaltemperatur ein fir den
Anwender merkbares Alarmsignal erzeugt werden,
und zwar aufgrund einer Temperaturunterschreitung.
Dies bedeutet, dass der Anwender deswegen mit
eventuellen Undichtigkeiten zu rechnen hat und das
Gerat deswegen zum Service muss. Wirde ein sol-
cher Fehler namlich nicht erkannt werden und wir-
de ein solches Gerat tiber dem Publikum hangen, so
koénnte Kihlflissigkeit das Gerat verlassen. Die Kihl-
flissigkeit besteht zum gréRten Teil aus Wasser und
etwas Glykol. Das Glykol ist typischerweise meist ge-
farbt und wirde die Kleidung der darunter befindli-
chen Personen beschadigen.

[0055] Ferner wird es bevorzugt, wie es anhand von
Fig. 2 erlautert worden ist, eine eigene Kommunika-
tionsschnittstelle 21 vorzusehen und mit einem GPS-
Sensor 14c gemeinsam zu betreiben. Eine solche
Kombination aus GPS-Modul und WLAN oder GSM
ist dahingehend vorteilhaft, weil das Gerat nunmehr
fur den Geratebesitzer jederzeit weltweit track bar
ware. Ferner ist es dann auch méglich, dass sich sol-
che Geréate online die Parameter fir die jeweilige Ver-
anstaltung downloaden kdénnen. Ferner erlauben sol-
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che Sensoren auch ,Pay per Use”-Abrechnungsmo-
delle.

[0056] Nachfolgend wird anhand von Fig. 7a die
Hardware fur einen Schock-Sensor mit Diagnoseein-
heit vorzugsweise fiir einen LED-Spot dargestellt. Die
Hardware umfasst eine Hauptplatine 70, auf der di-
verse Komponenten, wie beispielsweise eine CPU
vorgesehen sind und insbesondere auch die Steue-
rung 18 von Fig. 2 vorgesehen ist. Mit der Haupt-
platine sind diverse Elemente verbunden, wie bei-
spielsweise das Batterieladegerat 22, und ein Batte-
rie-Fillstandssensor 71, der benétigt wird, um die an-
hand von Fig. 5 beschriebene Funktionalitat durchzu-
fihren. Ferner ist der Beschleunigungssensor 14a in
Form eines MEMS-Halbleiter-Sensors vorgesehen.
AuRerdem ist der Temperatursensor 14b ebenfalls
vorgesehen. Darlber hinaus sind diverse Schnittstel-
len UART-SIO (intern) 72a, UART-Remote-PCB vor-
gesehen. Die Ausgabeeinheit 19 ist ferner als Dataf-
lash-Fehlerspeicherschritt und insbesondere als SD-
Karte ausgebildet. AuRerdem ist ein Display 74 vor-
gesehen. Darliber hinaus existiert ein Controller fir
Berilihrungseingaben, entweder an Schaltern oder an
einem bertihrungsempfindlichen Display.

[0057] In Fig. 7a ist ferner dargestellt, welche Kom-
ponenten immer mit Strom versorgt werden. Bei die-
ser Implementierung werden die Komponenten, die
mit einem Kreis gekennzeichnet sind, also die Kom-
ponenten 70, 71, 14a, 14b, 74, 76, 19 immer per Bat-
terie versorgt. Darlber hinaus werden die Elemen-
te 72b, 72c, 72a, 22 mittels einem 5 V-Standby ver-
sorgt, jedoch von der Batterie nicht versorgt.

[0058] Fig. 7b zeigt verschiedene Power-States, die
die Hauptplatine 70 vorzugsweise haben kann.

[0059] Der Online-On-Modus hat einen hohen En-
ergieverbrauch und ist dann méglich, wenn das Ge-
rat am Netz angeschlossen ist und sowohl ein 27 V-
Netzteil also auch ein 5 V-Standby-Netzteil aktiv sind.
Ferner sind alle Platinen und Komponenten mitver-
sorgt.

[0060] Ein Power-Modus mit mittlerem Energiever-
brauch ist der Online-Standby-Modus. Hier ist das
Gerat ebenfalls am Netz angeschlossen, aber nur
das 5 V-Standby-Netzteil ist aktiv. Nur noch die Main-
PCB, die Remote-Input PCB (ArtNet, DMX, WDMX)
werden mit Spannung versorgt. Das Gerat kann hier-
bei Uber externe Steuersignale (ArtNet, DMX, WD-
MX) wieder in den Online-On-Modus wechseln.

[0061] Ein weiterer Power-Modus mit geringem En-
ergieverbrauch ist der Offline-Config-Modus oder Ak-
tivitats-Modus. Hier ist das Gerat nicht mehr am Netz
angeschlossen und die Main-PCB wird mit der Puf-
ferbatterie versorgt. Nur noch folgende Komponenten
sind mit Spannung versorgt: Main-CPU, SD-Karte,
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Batterie-Fullstandsanzeige, Beschleunigungssensor,
Temperatursensor, Display 74 und Touch-Paneel 76.
Am Gerét kénnen Einstellungen angesehen und ge-
andert werden.

[0062] Der Power-Modus mit geringstem Energie-
verbrauch ist der Schlafmodus bzw. Offline-Stand-
by-Modus. Hier ist das Gerat nicht am Netz ange-
schlossen und alle Komponenten sind im Stromspar-
modus. Die SD-Karte besitzt einen eigenen Power-
switch, um zusatzlich Strom zu sparen. Dadurch er-
gibt sich ein sehr niedriger Stromverbrauch von etwa
maximal 300 pA. Alle drei Sensoren, also der MEMS-
Sensor 14a, der Temperatursensor 14b und der Bat-
terie-Flllstandssensor 71 Uberprifen weiterhin ihre
Messdaten auf Glltigkeit, und sollte ein Schwellen-
wert Uberschritten werden, so wird an der Main-CPU
ein Interrupt ausgelost.

[0063] Vorzugsweise wird im Temperatursensor 14b
ein Temperaturfenster gespeichert. Sobald dieses
Fenster verlassen wird, wird ein Alarmsignal bzw.
IRQ an der Main-CPU ausgeldst.

[0064] Der Batterie-Fllstandssensor ist derart aus-
gebildet, dass bei Erreichen eines Minimalwertes ein
IRQ ausgeldst wird. Der Schock-Sensor ist derart
ausgebildet, dass dann, wenn auf einer der XYZ-Ach-
sen ein Schwellwert erreicht wird, ein IRQ ausgel6st
wird.

[0065] Alle Sensoren sind lber den 12C-Bus an der
Main-CPU 70 angeschlossen und verfligen uber eine
eigene IRQ-Leitung 14e. Somit kénnen sehr schnell
der jeweilige Sensor bestimmt und die Daten aus-
gelesen werden. Anhand der Messwerte entscheidet
die CPU wie weiter vorgegangen wird.

[0066] Im Schlafmodus bzw. Offline-Standby-Mode
kénnen die Sensoren in einen Sleepmodus versetzt
werden, um Energie zu sparen. Sollte ein Ereignis am
Sensor eintreten, dann wird die Main-CPU aus dem
Standby aufgeweckt und kann anhand der IRQ-Leis-
tung den Sensor bestimmen und weitere bendtigte
Messungen durchfiihren. Allein im Standby sollte so
etwa ein halbes Jahr fir typische Scheinwerfer und
typische Batterieleistungen Uberbriickbar sein.

[0067] Fir die Temperaturiiberwachung wird es be-
vorzugt, den Zeitpunkt t1 beim Verlassen des Tem-
peraturfensters aufzuzeichnen. Ferner wird es be-
vorzugt, hierauf eine periodische Aufzeichnung der
Messwerte in einen Zeitraum zwischen 1 und 30 Mi-
nuten Abstand zwischen zwei Messwerten vorzuneh-
men. Darulber hinaus wird es bevorzugt, einen Zeit-
punkt t2 beim Wiedereintreten des glltigen Tempe-
raturbereichs aufzuzeichnen bzw. festzuhalten, so
dass aus einer Differenz der beiden Zeitpunkte die
Dauer der Temperaturunterschreitung bzw. -lber-
schreitung ermittelbar ist. SchlieRlich wird es bevor-

9/24



DE 10 2010 044 735 A1

zugt, als quantitative Erfassung wenigstens den Ma-
ximalwert t,,,,, beim Uber-/Unterschreiten des oberen
bzw. unteren Schwellwerts zu ermitteln.

[0068] Fur die Stollerkennung wird es bevorzugt,
den Zeitpunkt bzw. die Startzeit, wie es in Fig. 7c dar-
gestellt ist, bei Uberschreiten eines Minimumwertes
zu erfassen. Ferner wird es ebenfalls bevorzugt, ei-
ne periodische Aufzeichnung der aktuellen Beschleu-
nigung durchzufuhren, wobei jedoch im Gegensatz
zum Temperatursensor eine geringere Periodendau-
er verwendet wird, wie beispielsweise eine Aufzeich-
nung mit einer Periode zwischen 1 ms und 1 s. Dar-
Uber hinaus wird ein Zeitpunkt der Unterschreitung
einer Schwelle, wie beispielsweise die ,Endzeit” in
Fig. 7c ermittelt. Die Differenz zwischen der Startzeit
und der Endzeit ist die Dauer des Beschleunigungs-
vorgangs bzw. der Schwellwertverletzung des Be-
schleunigungsvorgangs. Ferner wird es bevorzugt,
den Maximalwert bzw. das Maximum in Fig. 7c zu
bestimmen und quantitativ zu speichern. Eine alter-
native quantitative Auswertung besteht darin, ein In-
tegral der Messwerte zu bilden, um auf einen Impuls,
der der Beschleunigungsaktivitdt zugeordnet ist, zu
ermitteln. Typischerweise wird der Impuls proportio-
nal zum Schaden sein, so dass ein Impulswert eine
wichtige und hilfreiche GrofR3e ist.

[0069] Nachfolgend wird Bezug nehmend auf Fig. 8
ein bevorzugtes Ausfiihrungsbeispiel fir eine Steue-
rung gemal der vorliegenden Erfindung dargestellt.

[0070] In dem Schritt 43 16st ein Sensor ein Alarm-
signal (IRQ) aus. In einem Schritt 44 wird der Haupt-
prozessor z. B. auf der Platine 70 von Fig. 7a aus
dem Schlafmodus aufgeweckt. Anhand der IRQ-Lei-
tung kann der Prozessor dann identifizieren, welcher
Sensor ausgeldst hat und kann somit gezielt die Da-
ten des Sensors abrufen, wie es bei 61a gezeigt ist.
Im Schritt 61b findet schliefllich der Datenabruf des
Sensorsignals von dem Sensor statt, der den Alarm
erzeugt hatte.

[0071] In einem Schritt 80 werden die Daten dann
eventuell noch aufbereitet. Bei einem Schock-Sen-
sor bzw. Beschleunigungssensor wird aus den X-, Y-,
Z-Werten der resultierende Vektor berechnet. Dann
wirde in einem Schritt 62 der Vektor mit einem giil-
tigen Bereich flir den Vektor verglichen, wobei die-
ser Bereich sowohl eine betragsmafige Beschleuni-
gung bzw. auch eine richtungsmafige Beschleuni-
gung umfassen kann. Stellt der Schritt 62 fest, dass
die aufbereiteten Daten innerhalb der Grenzen lie-
gen, so geht der Prozessor in einem Schritt 66b, der
auch z. B. in Fig. 6 zu sehen ist, wieder in den Stand-
by-Modus.

[0072] Wird dagegen im Schritt 62 festgestellt, dass
die aufbereiteten Daten auRerhalb des giiltigen Be-
reichs sind, wird die SD-Karte der Ausgabeeinheit
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19 von Fig. 2 mit Strom versorgt, wie es bei 63 dar-
gestellt ist. Hierauf wird die Ausgabeeinheit 19 eine
Fehlerspeicher-Datei 6ffnen, wie es bei 81 gezeigt
ist. In einem Schritt 64 wird dann ein Eintrag in die
Fehlerspeicher-Datei geschrieben, wobei insbeson-
dere ein Eintrag mit dem Beginn der Messung be-
schrieben wird. Hierzu wird ein Zeitstempel von ei-
ner inneren Uhr verwendet, der Rickschlisse auf
Datum und Uhrzeit erlaubt. In einem Schritt 82 wird
dann eine erneute Abfrage der Sensorwerte durch-
gefihrt. In einem Schritt 83 findet dann eine Daten-
aufbereitung der abgefragten Werte statt, und in ei-
nem Schritt 84 wird der Messwert im Fehlerspeicher
und einem Arbeitsspeicher (SRAM) gespeichert. In
einem Schritt 85 werden dann die im Arbeitsspeicher
befindlichen Werte dahingehend untersucht, um den
Maximalwert herauszusuchen, und um diesen Maxi-
malwert schlief3lich im Fehlerspeicher, also im nicht-
flichtigen Speicher auf der SD-Karte zu speichern.
Wird in einem Schritt 86 festgestellt, dass der Mess-
wert immer noch auBerhalb des gliltigen Bereichs ist,
wird nach einer bestimmten Anzahl von Millisekun-
den (XX ms) eine erneute Messung durchgefihrt, und
es werden wieder die Schritte 82, 83, 84, 85 durch-
laufen. Wird dagegen in dem Schritt 86 festgestellt,
dass der Messwert nunmehr innerhalb der Grenzen
ist, wird in einem Schritt 87 ein Eintrag mit dem En-
de bzw. der Endzeit der Messung geschrieben. Aus
der Anfangs- und Endzeit der Messung ergibt sich
die Dauer der Uberschreitung. Zusatzlich wird beim
Schock-Sensor mit den Uber die Zeit integrierten Be-
schleunigungswerten der Impuls und somit die Star-
ke der Erschitterung berechnet. Zusatzlich wird der
Maximalwert gespeichert, wie es anhand von Fig. 7c
dargestellt worden ist. In einem Schritt 66a wird der
Fehlerspeicher dann geschlossen, und es wird die
SD-Karte wieder abgeschaltet bzw. die Ansteuervor-
richtung fir die SD-Karte.

[0073] Dann, wenn der komplette in Fig. 8 beschrie-
bene Zyklus durchlaufen ist, befinden sich alle Ele-
mente wieder in dem Schlafmodus, und das Gerat
ist bereit fir die Aufzeichnung eines nachsten auller-
ordentlichen Zustands des Vorrichtungskoérpers der
transportierbaren Vorrichtung.

[0074] Obgleich bestimmte Elemente als Vorrich-
tungselemente beschrieben sind, sei darauf hinge-
wiesen, dass diese Beschreibung gleichermalen als
Beschreibung von Schritten eines Verfahrens und
umgekehrt anzusehen ist. So stellt beispielsweise
das in Fig. 2 gezeigte Blockschaltbild gleichermalen
ein Flussdiagramm eines entsprechend erfindungs-
gemalien Verfahrens dar, was entsprechend auch fir
die Blockschaltbilder der Fig. 4, Fig. 5, Fig. 6 und

Fig. 8 gilt.

[0075] Abhangig von den Gegebenheiten kann das
erfindungsgemalfe Verfahren zum Analysieren eines
Informationssignals in Hardware oder in Software im-
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plementiert werden. Die Implementierung kann auf
einem digitalen Speichermedium, insbesondere ei-
ner Diskette oder CD mit elektronisch auslesbaren
Steuersignalen erfolgen, die so mit einem program-
mierbaren Computersystem zusammenwirken kon-
nen, dass das Verfahren ausgefuhrt wird. Allgemein
besteht die Erfindung somit auch in einem Computer-
Programm-Produkt mit einem auf einem maschinen-
lesbaren Trager gespeicherten Programmcode zur
Durchftihrung des Verfahrens, wenn das Computer-
Programm-Produkt auf einem Rechner ablauft. In an-
deren Worten ausgedrickt kann die Erfindung somit
als ein Computer-Programm mit einem Programm-
code zur Durchflhrung des Verfahrens realisiert wer-
den, wenn das Computer-Programm auf einem Com-
puter ablauft.
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Patentanspriiche

1. Transportierbare Vorrichtung (10), mit folgenden
Merkmalen:
einem Vorrichtungskorper (12);
einer Sensorvorrichtung (14) mit einem oder mehre-
ren elektrischen Sensoren zum Erfassen von einer
oder mehreren auf den Vorrichtungskérper wirken-
den physikalischen Gréen oder Eigenschaften, und
zum Liefern eines oder mehrerer Sensorsignale;
einer Ausgabeeinheit (19), die eine drahtlose Aus-
gabeschnittstelle oder einen Permanentspeicher auf-
weist;
einer Energiequelle (17) zum Versorgen der Sensor-
vorrichtung (14) mit Energie; und
einer durch die Energiequelle (17) versorgten Steue-
rung (18), die ausgebildet ist, um von der Sensorvor-
richtung (14) von einem Schlafmodus in einen Aktivi-
tatsmodus versetzt zu werden,
um das Sensorsignal oder ein davon abhangiges Si-
gnal in Zuordnung zu einem Zeitsignal, das von ei-
nem Zeitgeber (20) lieferbar ist, unter Verwendung
der Ausgabeeinheit (19) zu protokollieren, oder um
das Sensorsignal oder ein davon abhangiges Signal
quantitativ zu erfassen und unter Verwendung der
Ausgabeeinheit (19) quantitativ zu protokollieren, und
um nach einer Ansteuerung der Ausgabeeinheit (19)
zum Zweck der Protokollierung in einen Schlafmodus
versetzbar zu sein.

2. Transportierbare Vorrichtung nach Anspruch 1,
bei der der Vorrichtungskorper ein Gehause (12a)
und eine in dem Gehause (12a) angebrachte elektri-
sche Vorrichtung (FG1, FG2, FG3) aufweist,
wobei der eine oder die mehreren Sensoren (14a, ...,
14d) innerhalb des Gehéauses (12a) oder an dem Ge-
hause (12a) oder in dem Gehause (12a) selbst inte-
griert sind, und
wobei die elektrische Vorrichtung einen Prozessor
aufweist, und wobei der Prozessor die Steuerung (18)
aufweist.

3. Transportierbare Vorrichtung nach Anspruch 1
oder 2, bei der die Sensorvorrichtung (14) ausgebil-
det ist, um ein Sensorsignal des einen oder der meh-
reren Sensoren auf eine Schwellwertverletzung zu
untersuchen, wobei die Sensorvorrichtung ausgebil-
detist, um bei einer Schwellwertverletzung ein Alarm-
signal oder Interrupt-Signal an die Steuerung (18) zu
senden, um die Steuerung (18) dadurch in den Akti-
vitdtsmodus zu bringen.

4. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriche, bei der die Sensorvor-
richtung (14) einen oder mehrere Sensoren aus fol-
gender Gruppe aufweist:
einen Beschleunigungssensor (14a), einen Tempera-
tursensor (14b), einen Feuchte-Sensor, einen Strah-
len-Sensor, einen Magnetfeld-Sensor, einen Licht-
Sensor, einen Kontakt-Sensor zur Erfassung einer
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Entfernung eines Elements von dem Vorrichtungs-
kérper, einen Lagesensor (14c), einen GPS-Sensor,
und einen Offnungssensor (14d).

5. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, bei der die Sensorvor-
richtung eine Mehrzahl verschiedener Sensoren auf-
weist, wobei jeder Sensor Uber eine eigene Leitung
(14e) mit der Steuerung verbunden ist, oder wobei je-
der Sensor ausgebildet ist, um sich liber das Sensor-
signal bei der Steuerung zu identifizieren.

6. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriche, die ferner eine Full-
standsanzeige (71) fur die Energiequelle (17) auf-
weist, und bei der die Steuerung ausgebildet ist, um
bei Unterschreiten einer Fillstandsschwelle (52) in
den Aktivitatszustand versetzt zu werden (53), und
um die Fillstandsunterschreitung unter Verwendung
eines von dem Zeitgeber (20) gelieferten Zeitstem-
pels unter Verwendung der Ausgabeschnittstelle (19)
zu protokollieren (54).

7. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriche, bei der der Vorrich-
tungskodrper ein elektrisches Gerat mit einem Strom-
netzanschluss aufweist, bei der die Energiequelle
(17) einen Akkumulator und ein Akkumulator-Lade-
gerat (22) aufweist, und bei der die Energiequelle
so konfiguriert ist, dass bei angeschlossenem Strom-
netz der Akkumulator durch das Akkumulator-Lade-
gerat geladen wird.

8. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, bei der die Steuerung
(18) ausgebildet ist, um entsprechend auf den Emp-
fang eines Alarmsignals von der Sensorvorrichtung
das Sensorsignal abzurufen (61), um festzustel-
len, ob das Sensorsignal eine Schwellwertverletzung
eines vorbestimmten Sensor-Schwellwerts darstellt
(62), um bei einer Schwellwertverletzung die Ausga-
beeinheit durch die Energiequelle mit Energie zu ver-
sorgen (63).

9. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, bei der die Steuerung
(18) ausgebildet ist, um in dem Aktivitdtsmodus die
Ausgabeeinheit (19) derart anzusteuern, dass eine
Fehlerdatei in dem Permanentspeicher gedffnet wird,
um eine aktuelle Anfangszeit des Zeitgebers zu spei-
chern (64), zu der das Sensorsignal eine Schwell-
wertverletzung darstellt, und um eine aktuelle Endzeit
in dem Permanentspeicher zu speichern (87), zu der
die Schwellwertverletzung beendet ist.

10. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriche, bei der die Steuerung
(18) ausgebildet ist, um wahrend einer Schwell-
wertverletzung einen Maximalwert des Sensorsignals
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(85) und/oder einen zeitlichen Verlauf des Sensorsi-
gnals zu ermitteln und zu protokollieren.

11. Transportierbare Vorrichtung nach einem
der vorhergehenden Anspriiche, bei der die Steue-
rung (18) ausgebildet ist, um protokollierte Daten
unter Verwendung eines geheimen Schlussels zu
verschlisseln und nur verschlisselt zu speichern,
oder die verschlisselten Daten (ber eine drahtlose
Schnittstelle auszugeben.

12. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriche, bei der die Steuerung
(18) ausgebildet ist, um eine Protokolldatei, die
bei der Protokollierung geschrieben wird, mit einem
Schreibschutz zu versehen, so dass die Protokollda-
tei von einem Anwender der Vorrichtung nicht ge-
I6scht oder verandert werden kann.

13. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, bei der die Sensorvor-
richtung (14) einen Lagesensor aufweist, durch den
die Steuerung (18) in den Aktivitdtsmodus versetzbar
ist, und durch den ferner im Aktivitdtsmodus eine La-
ge des Vorrichtungskorpers feststellbar ist, wobei die
Steuerung (18) ausgebildet ist, um eine Funktionali-
tat der Vorrichtung im Aktivitdtsmodus unter Verwen-
dung des Sensorsignals von dem Lagesensor zu be-
einflussen.

14. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, bei der der Vorrich-
tungskodrper eine Flussigkeitskiihlung aufweist, bei
der die Sensorvorrichtung (14) einen Temperatursen-
sor aufweist, durch den die Steuerung (18) in den
Aktivitdtsmodus versetzbar ist, und wobei die Steue-
rung (18) ausgebildet ist, um bei einer vorausgegan-
genen Unterschreitung einer vorbestimmten Minimal-
temperatur bei einer darauf folgenden Inbetriebnah-
me der transportierbaren Vorrichtung ein Warnsignal
zu erzeugen, das einen Anwender auf ein potenziel-
les Leck in einer Leitung der Flussigkeitskuhlung hin-
weist.

15. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriche, bei der die Sensorvor-
richtung ferner einen geographischen Sensor auf-
weist, und bei der die Steuerung ausgebildet ist,
um geographische Positionen zu vorbestimmten Zeit-
punkten zu protokollieren.

16. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, die ferner eine Tele-
kommunikationsschnittstelle (21) aufweist, die mit
der Steuerung (18) gekoppelt ist, so dass ein Fernab-
frage einer aktuellen geographischen Position oder
eines Betriebszustands oder von protokollierten Da-
ten durchfiihrbar ist.
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17. Transportierbare Vorrichtung nach einem der
vorhergehenden Anspriche,
bei der der Vorrichtungskérper ein elektrisches Ge-
rat mit einer zentralen Steuereinheit (70) aufweist, die
die Steuerung (18) umfasst,
wobei die zentrale Steuereinheit oder das elektrische
Gerat einen der vorhergehenden Betriebszustande
annehmen kann:
einen Online-On-Zustand, in dem die zentrale Steu-
ereinheit an einem externen Stromnetz angeschlos-
sen ist;
einen Online-Standby-Zustand, in dem die zentra-
le Steuereinheit an dem externen Stromnetz ange-
schlossen ist und in dem ein Leistungsverbrauch
niedriger ist als im Online-On-Zustand, wobei die zen-
trale Steuereinheit Uber ein entfernt erzeugtes Signal
in den Online-On-Zustand versetzbar ist;
einen Offline-Konfigurations-Zustand, der dem Akti-
vitdtsmodus entspricht, in dem die zentrale Steue-
rungseinheit nicht an dem externen Stromnetz ange-
schlossen ist, und nur von der Energiequelle (17) ver-
sorgbar ist, und
einen Offline-Standby-Zustand, der dem Schlafmo-
dus entspricht, in dem die Sensorvorrichtung und der
Zeitgeber von der Energiequelle (17) versorgbar sind,
und in dem ferner eine Alarmsignal-Detektionseinheit
der Steuerung (18) mit Energie versorgt wird,
wobei der Energieverbrauch des elektrischen Ge-
rats im Offline-Standby-Zustand kleiner als im Offline-
Konfigurations-Zustand ist, und wobei der Energie-
verbrauch des elektrischen Gerats im Online-Stand-
by-Zustand hoéher als im Offline-Konfigurations-Zu-
stand ist.

18. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche,
bei der der Vorrichtungskorper ein Scheinwerfer ist,
der eine Lichtquelle (30, 90), bewegbare Effektele-
mente, wenigstens eine Steuerplatine (34), wenigs-
tens einen Motor (35) zum Bewegen eines Effektele-
ments und wenigstens einen Motor (33) zum Bewe-
gen der Lichtquelle (30) aufweist,
wobei die Sensorvorrichtung einen StolRsensor und/
oder einen Temperatursensor aufweist, die innerhalb
des Gehauses angeordnet sind, wobei ferner die En-
ergiequelle (17), die Ausgabeeinheit (19) und die
Steuerung (18) ebenfalls in dem Gehause angeord-
net sind.

19. Verfahren zum Uberwachen einer transportier-
baren Vorrichtung mit einem Vorrichtungskorper, ei-
ner Sensorvorrichtung mit einem oder mehreren elek-
trischen Sensoren, einer Ausgabeeinheit (19), die ei-
ne drahtlose Ausgabeschnittstelle oder einen Perma-
nentspeicher aufweist, und mit einer Energiequelle
(17) zum Versorgen der Sensorvorrichtung (14) mit
Energie, mit folgenden Schritten:

Erhalten (60) eines Alarm-Signals von dem einen
oder den mehreren elektrischen Sensoren;
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Versetzen einer Steuerung von einem Schlafmodus
in einen Aktivitatsmodus;

Protokollieren, unter Verwendung der Ausgabeein-
heit, des Sensorsignals oder eines davon abhéangi-
gen Signals in Zuordnung zu einem Zeitsignal, oder
Protokollieren des Sensorsignals oder eines von dem
Sensorsignal abhangigen Signals quantitativ; und
Versetzen (66a, b) der Steuerung in einen Schlafmo-
dus nach einer Ansteuerung der Ausgabeeinheit (19)
zum Zwecke der Protokollierung.

20. Computerprogramm mit einem Programmcode
zum Durchfiihren des Verfahrens gemaf Patentan-
spruch 19, wenn das Computerprogramm auf einem
Rechner oder Prozessor ablauft.

Es folgen 9 Blatt Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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Power-Modus Energieverbrauch
Online-0n hoch N
E
;
Online-Standby mittel /
Aktivitatsmodus . B
bzw. Offline-Config gering A
A
Schlafmodus . T
bzw, Offline-Standby sehr gering E
|
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(Sensor l6st IRQ aus fF~—43

Hauptprozessor wird aus 44
dem Schlafmodus aufgeweckt
v

Anhand der IRQ Leitung weiB der Prozessor
welcher Sensor ausgeldst hat und kann somit
gezielt die Daten des Sensors abrufen

v __
Prozessor ruft die Daten vom | _ 61b
Sensor (iber den Bus ab

\4

Daten missen evtl. noch aufbereitet
| werden(Shock-Sensor: aus den X,Y,Z-Werten
wird der resultierende Vektor

berechnet)

auBerhalb des gultigen

80

Bereichs

2012.03.08
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Anstatt einer SD-Karte °
kann auch ein anderes
Speichermedium verwendet
werden, oder die Daten
werden direkt dber eine
Remote-Verbindung via Kabel|

oder Funk versendet

/
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/

62

innerhalb der Grenzen

/
/
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SD-Karte wird
63 mit Strom versorgt

A 4

Fehlerspeicher-Datei
81 wird geoffnet

FIG 8
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Eintrag mit Beginn der Messung
wird geschrieben (interne Uhr
gibt Ruckschlisse auf Datum

und Uhrzeit)

64
8/

\

Eintrag mit Ende der Messung
wird geschrieben (aus Anfangs-
und Endzeit ergibt sich die Dauer
der Uberschreitung). Zusatzlich wird
beim Shok-Sensor mit der Gber die
Zeit integrierten Beschleunigungswerte
der Impuls und somit die Stérke der
Erschiitterung berechnet. Zusétzlich wird
der Maximalwert gespeichert
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rneute Abfrage der\
Sensorwerte
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Datenaufbereitung
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(" Messwert wird im )

Fehlerspeicher oder

\_SRAM gespeichert
v

auf Maximalwert w

85/grijfen und speichern
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Fehlerspeicher schlielen
nd SD-Karte wieder abschalte

.
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[ Prozessor geht wieder in den

}\/66b

Standby Mode
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~ Messwert Messwert

wieder immer noch
innerhalb auBerhalb des
der Grenzen  qgiiltigen Bereichs
= nach XXms wird
erneute Messung
durchgefihrt
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