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Systéme de localisation de personnes et/ou d’objets dans une zone surveillée.

@ Un systéme de localisation de personnes et/ou d’objets dans une zone surveillée (120) comprenant une
unité de gestion (200) pour recevoir des commandes de localisation, une pluralité de détecteurs (300)
reliés a l'unité de gestion (200) et répartis dans la zone surveillée, une pluralité d’équipements portatifs
(400) portés par les personnes et/ou objets a localiser. Les détecteurs (300) communiquent avec les
équipements portatifs par échange de signaux codés en reponse & une commande localisation.
Lorsqu'un équipement portatif est activé par un premier signal codé émis par un détecteur, il transmet a
ce détecteur un second signal codé représentatif de son code d'identification particulier pour étre
localisé par l'unité de gestion.
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L’invention concerne un systéme de localisation
de personnes et/ou d'objets dans une zone surveillée
telle qu’un établissement. L’invention s’étend a I’utili-
sation d’'un systéme de localisation de personnes
et/ou d'objets pour diverses applications industrielles
et en particulier une application téléphonique et une
application informatique.

La localisation des personnes dans un établisse-
ment est un probléme important, notamment dans un
systéeme de commutation téléphonique d’installation
privée , puisqu’il est connu que plus de cinquante
pour cent des appels téléphoniques n’atteignent pas
leur objectif du fait que la personne a qui est destiné
I'appel ne se trouve pas a proximité du poste télépho-
nique qui lui est attribué.

On connait déja des systémes d’information,
connus sous le nom de "Pager”, constitués d’'une plu-
ralité d’équipements portatifs congus pour recevoir
une information sous forme d'ondes radio modulées
émises par un site émetteur, le plus souvent en modu-
lation de fréquence. Les personnes désireuses d’étre
informées qu’un appel téléphonique leur est destiné,
portent un équipement portatif du type "Pager".
Lorsqu’un appel téléphonique est destiné a une per-
sonne et que celle-ci ne décroche pas son combiné
téléphonique attribué, le systéme d’information active
I'équipement portatif de la personne en question afin
de la prévenir de I'appel en émettant une alarme et/ou
en affichant un message sur un dispositif d’affichage
de l'équipement portatif. La personne sait alors
qu’elle doit composer, sur le poste téléphonique le
plus proche, un numéro téléphonique prédéterminé
lui permettant d’obtenir la communication correspon-
dant a 'appel.

Toutefois ce systéme d’information connu ne per-
met pas d’aiguiller automatiquement I'appel télépho-
nique vers le poste téléphonique le plus proche de la
personne en question puisque la personne a qui est
destiné I'appel n'est pas localisée avant qu’elle
compose le numéro téléphonique prédéterminé.

On connait aussi des systémes de détection de
personnes pour le contréle des accés dans une zone
surveillée. Les systémes connus de détection sont
principalement constitués d’'une unité de gestion
reliée a des dispositifs de lecture de codes tels que
des lecteurs de cartes magnétiques ou analogues dis-
posés en des points d’accés de lazone surveillée. Les
personnes autorisées a pénétrer la zone surveillée
sont munies d’un dispositif d’identification portatif, tel
qu’une carte magnétique, sur laquelle est porté un
code d’autorisation d’accés. La localisation de la per-
sonne demandant 'acces est facilement déduite par
I'unité de gestion en reconnaissantle code d’autorisa-
tion d’accés lorsque la personne en question sollicite
un dispositif de lecture avec son équipement portatif.

Cependant ces systémes connus de détection de
personnes requiérent, comme pour les systémes
d’information décrits précédemment, une phase
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manuelle. En outre les systémes de détection de per-
sonnes ne sont pas adaptés pour les applications de
téléphonie évoquées ci-dessus.

La localisation d’objets dans une zone surveillée
telle gu’'un entrepdt, est un probléme de nature équi-
valente au probléme de localisation de personnes. Le
probléme de la localisation d’objets, par exemple de
matériels transportables, se pose notamment en cas
d’inventaire rapide des objets en question. Or, il appa-
rait évident que les systémes connus qui ont été pré-
sentés précédemment n'apportent pas une solution
satisfaisante a la localisation d'objets du fait qu’ils
nécessitent une intervention humaine.

Enfin, on connait des systémes de localisation
automatique de matériels sur des chaines de mon-
tage, mais ceux-ci fonctionnent essentiellement par
détection de passage en des points de contrdle pour
un traffic de passage donné et ne sont donc pas adap-
tés a la localisation de personnes circulant librement
dans une zone surveillée.

L’objectif de I'invention est de pallier les différents
problémes de I'état antérieur de la technique.

En particulier, un objectif de I'invention est de
fournir un systéme de localisation automatique appli-
cable indifféremment aux personnes et/ou aux objets.

Un autre objectif de I'invention est de fournir un
systéme de localisation automatique de personnes
et/ou d’'objets dans une zone surveillée constituant
une solution globale simple pour un grand nombre
d’applications comme par exemple le transfert auto-
matique de communications téléphoniques, le
contrdle d’accés dans une zone protégée, la localisa-
tion de matériel dans un entrepét, le contréle et la ges-
tion des passages de rondiers, le contrdle et la
gestion des sorties de personnes et de matériels dans
un établissement, etc.... Par conséquent l'invention
vise un systéme de localisation automatique, présen-
tant une structure suffisamment souple, pour étre uti-
lis€ en combinaison avec une grande panoplie
d’applications.

Pour atteindre ces objectifs, I'invention propose
un systéme de localisation de personnes et/ou
d’objets dans une zone surveillée comprenant une
unité de gestion pour recevoir des commandes de
localisation, une pluralité de détecteurs émetteurs-
récepteurs de signaux de localisation reliés a l'unité
de gestion etrépartis dans la zone surveillée, une plu-
ralité d’équipements portatifs émetteurs-récepteurs
portés par les personnes ou objets alocaliser et affec-
tés chacun d’un code individuel d’identification.

Selon une caractéristique de I'invention, chaque
détecteur, doté d’'une unité de commande, comporte
des moyens d’émission et de réception de signaux
infrarouges a impulsions codées pour I'émission de
premiers signaux codés de localisation sur
commande de 'unité de gestion et pour la réception
de signaux infrarouges de localisation provenant des
équipements portatifs, ces derniers, dotés chacun
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d’une unité de commande, comportant aussi chacun
des moyens d’émission et de réception de signaux
infrarouges a impulsions codées qui, activés a la
réception d’'une premiére impulsion d’un signal infra-
rouge regus, émettent un second signal infrarouge
codé de localisation, fonction du code d’identification
individuel contenu dans un moyen de mémorisation
que chacun comporte, lorsqu’un premier signal infra-
rouge regu contient un code d’identification corres-
pondant a celui de I'’équipement considéré, I'unité de
commande d’un détecteur transmettant a l'unité de
gestion du systéme une réponse contenant son code
d’identification personnel propre accompagné de
celui de I'équipement portatif concerné, en cas de
réception d’'un second signal infrarouge codé de loca-
lisation en provenance d’'un équipement portatif.

Selon une autre caractéristique de l'invention, le
systéme de localisation est associable & un réseau
informatique pour autoriser 'accés du réseau a une
personne ayant des droits correspondants par I'inter-
médiaire d’une station d’entrée de données de carac-
térisé en ce gqu’un équipement portatif individuel est
affecté a cette personne, I'accés a une station par une
personne étant conditionné par la localisation d’'un
équipement portatif, approprié, par un détecteur pro-
che de la station.

D’autres caractéristiques et avantages de l'inven-
tion apparaitront mieux a la lecture de la description
qui suit de quelques modes de réalisation préféren-
tiels de [linvention accompagnée des dessins
annexés dans lesquels :

La figure 1 représente, de fagon schématique,

I'architecture du systéme de localisation selon

I'invention;

La figure 2 représente plus en détail la structure

de 'unité de gestion selon I'invention;

La figure 3A représente plus en détail la structure

d’un premier type de détecteur selon I'invention;

La figure 3B représente plus en détail la structure

d’un second type de détecteur selon I'invention;

La figure 4 représente plus en détail la structure

d’'un équipement portatif selon I'invention;

La figure 5 représente de fagon schématique la

structure d’'un systéme téléphonique utilisant le

systéme de localisation selon I'invention.

En se reportant a la figure 1, le systéme de loca-
lisation automatique comprend une unité de gestion
200 reliée parun bus 110 a une pluralité de détecteurs
300 et des équipements portatifs 400 destinés a étre
portés par des personnes et/ou des objets. Les détec-
teurs 300 sont répartis dans une zone surveillée 120
telle que le batiment d’'une entreprise, de préférence
en des endroits différents ou circulent les personnes
et/ou objets a localiser dans la zone surveillée. On
entend par zone surveillée une zone dans laquelle les
détecteurs 300 sont susceptibles d’identifier un équi-
pement portatif 200 et donc une personne ou un objet
portant I’équipement portatif. Selon l'invention, les
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équipements portatifs sont autonomes et communi-
quent avec les détecteurs par échange de signaux
codés sous forme d’ondes modulées, par exemple
des signaux infrarouges. On comprendra que la
communication entre un équipement portatif et un
détecteur ne peut étre établie que sil’équipement por-
tatif se trouve dans le voisinage du détecteur de sorte
que si la communication est établie, la position de
I'équipement portatif est donnée par la position du
détecteur connue de I'unité de gestion 200.

Le systéme de localisation automatique selon
I'invention est congu de préférence pour fonctionner
selon au moins trois modes, le mode "présence" dans
lequel I'unité de gestion et les détecteurs sont congus
pour localiser un équipement portatif particulier, le
mode "passage" dans lequel I'unité de gestion et les
détecteurs sont congus pour localiser en méme temps
une pluralité d’équipements portatifs sans distinction
particuliére etle mode "manuel" dans lequel le porteur
d’un équipement portatif actionne volontairement son
équipement portatif pour étre localisé par I'unité de
gestion. Nous décrirons dans un premier temps la
structure du systéme de localisation automatique
selon l'invention pour un fonctionnement en mode
"présence".

L'unité de gestion 200 est reliée & une unité
d’entrée de données 130 pour recevoir un signal
d’entrée 130 correspondant 4 une commande de
localisation d’'une personne ou d’'un objet dans la
zone surveillée 120. En se reportant a la figure 2,
I'unité de gestion 200 comprend une unité de traite-
ment et de calcul 220 incorporant des moyens de
mémorisation de données et de programmes adap-
tés, des moyens interfaces 230 reliés a l'unité de
commande et de calcul 220 et a I'unité d’entrée de
données 130 pour traduire le signal de commande de
localisation en une instruction reconnaissable par
'unité de commande et de calcul 220, des moyens
interface de bus 210, 215 pour permettre une commu-
nication par bus avec les détecteurs 300, selon un
protocole de communication déterminé, par exemple
le protocole "HDLC". L’ensemble du matériel consti-
tuant'unité de gestion 200, ainsi que les programmes
associés, peut avantageusement consister en un
ordinateur convenablement programmé.

En réponse au signal d’entrée 130, I'unité de ges-
tion 200 fournit & I'unité d’entrée de données 140, qui
peut avantageusement étre un ordinateur dédié a une
application de nature quelconque, un signal de sortie
correspondant a une information de local isation d’un
équipement portatif 400 comme cela sera décrit plus
loin. La connexion entre l'unité de gestion 200 et
I'unité d’entrée de données 140 est par exemple du
type "V24", connue en soi et facile a mettre en oeuvre.

La communication entre I'unité de gestion 200 et
les détecteurs 300 est réalisée sous la forme
d’échange de messages de commande et de don-
nées compatibles avec un protocole de communica-
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tion, dans le cas présent avec le protocole "HDLC".
Ainsi que cela apparait sur la figure 1, les détecteurs
300 étant tous reliés au bus 110, le protocole de
communication sur le bus 110 comprend un méca-
nisme conventionnel de gestion des collisions de
messages afin d’assurer une communication conve-
nable sur le bus ainsi qu'un mécanisme de contrdle
des erreurs de transmission. Ce type de mécanisme
étant bien connu, il ne sera pas décrit plus en détail
ci-apres.

En se reportant a la figure 3A, un détecteur 300
comprend des moyens d’émission/réception 310, 320
de détecteur, une unité de commande 330 de détec-
teur reliée aux moyens d’émission/réception 310,320
de détecteur, un moyen de mémorisation 340 de
détecteur relié a I'unité de commande 330 de détec-
teur et des moyens interface 360,370 reliant I'unité de
commande 330 de détecteur au bus 110.

Selon un mode préférentiel de I'invention, le bus
110 est constitué de deux liaisons filaires reliant les
interfaces de bus 210, 215 de 'unité de gestion 200
et les interfaces de bus 360, 370 de chaque détecteur
300. Une liaison filaire et ses interfaces de bus corres-
pondants (215, 360} sont dédiées a I'envoi de mes-
sage depuis I'unité de gestion 200 vers les détecteurs
300. L'autre liaison filaire et ses interfaces de bus
correspondants (210,370) sont dédiés a I'envoi de
message depuis un ou des détecteurs 300 vers 'unité
de gestion 200. Bien entendu, la liaison par bus enfre
I'unité de gestion 200 et les détecteurs est donnée a
titre d’exemple. Toutefois ce type de liaison connu
présente 'avantage d’offrir au systéme de localisation
selon I'invention une architecture trés souple. Ainsi il
est particulierement aisé d’étendre la zone surveillée
en augmentant le nombre de détecteurs reliés au bus
110 sans modifications importante du fonctionnement
global du systéme de localisation.

Les détecteurs 300 sont congus pour fonctionner
selon les deux modes indiqués précédemment, le
mode "présence" et le mode "passage". La configura-
tion d’un détecteur 300 détermine son mode de fonc-
tionnement. Les paramétres de configurations sont
chargés dans les moyens de mémorisation 340 de
détecteur au moment de l'initialisation du systéme de
localisation ou pendant son fonctionnement en loca-
lisation. Le chargement des paramétres de configura-
tion des détecteurs est pris en charge par 'unité de
gestion 200 par exemple sous la forme d’envois de
messages de configuration via le bus 110. Un des
parameétres de configuration d’'un détecteur est un
code d’identification individuel de détecteur tel qu'une
adresse logique, enregistrée dans les moyens de
mémorisation 340 de détecteur tels qu’'une mémoire
EEPROM. Ainsi chaque détecteur 300 est connue par
I'unité de gestion sous son code d’identification indi-
viduel de détecteur.

En mode "présence", I'unité de commande 330
de détecteur est congue pour étre sensible a la récep-
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tion d’'un message sur les moyens interface de bus
360 correspondant & une commande de localisation
émise par I'unité d’entrée de données 140. Ce mes-
sage correspondant 2 une commande de localisation
est émis par 'unité de gestion 200, a destination de
tous les détecteurs 300 reliés au bus 110 et configu-
rés en mode "présence". Ce message comprend une
partie commande correspondant a la teneur de la
requéte identifiable par les unités de commande 330
de détecteur et une partie donnée correspondant au
code d’identification individuel de I'équipement porta-
tif a localiser dans la zone surveillée 120. On
comprendra ainsi qu’'a chaque équipement portatif
400 est attribué un code d’identification individuel
comme cela sera décrit ci-dessous.

En réponse au message correspondant a une
commande de localisation, 'unité de commande 330
d’'un détecteur 300 configuré en mode "présence"
active les moyens d’émission 310 pour engendrer un
premier signal codé sous forme d’ondes modulées.
L’information contenue dans le premier signal codé
identifie notamment un code individuel d’'un équipe-
ment portatif 400. Ce premier signal codé est diffusé
par tous les détecteurs configurés en mode "pré-
sence" ayantrecu ledit message correspondant a une
commande de localisation, chaque détecteur 300 dif-
fusant ledit signal codé dans une partie de la zone sur-
veillée 110. On comprendra que lorsque la zone
surveillée 110 est un immeuble, les détecteurs 300
sont placés dans les piéces de 'immeuble et chaque
détecteur a une capacité de diffusion couvrant, le
volume d’'une piéce. Une correspondance simple
entre une piéce de I'immeuble ou est placé un détec-
teur 300 et le code d’identification individuel du détec-
teur permet de localiser précisément ce détecteur
dans la zone surveillée. De fagon préférentielle, pour
couvrir une partie étendue de la zone surveillée, les
moyens d’émission 310 et de réception 320 compren-
nent chacun plusieurs diodes respectivement d’émis-
sion et de réception permettant I'émission et la
réception de signaux codés sous forme d'ondes
modulées, tels que des signaux optiques infrarouges.
Dans ce cas la modulation est du type position
d’impulsion afin de permettre des émissions de forte
puissance et de courte durée. Par conséquent, en
réponse au message de commande de localisation,
les détecteurs 300, configurés en mode "présence”,
diffusent chacun un premier signal codé, par exemple
sous forme de rayons lumineux modulés dans le
spectre des infrarouges (représentés par IR sur la
figure 3), susceptibles d’'étre captés par un équipe-
ment portatif 400.

En se reportant maintenant a la figure 4, un équi-
pement portatif 400 comprend des moyens d’émis-
sion/réception 410,420 de signaux codés sous forme
d’ondes modulées, un moyen de commande 440, un
moyen de mémorisation 430 pour enregistrer un code
d’identification individuel d’équipement portatif, un
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moyen d’alarme 450 et un moyen d’alimentation en
courant tel qu’une batterie 470 couplée avec des cel-
lules solaires 475.

Le moyen de réception 410 est constitué d’une
diode de réception et d'un bloc amplificateur de grand
gain capables de recevoir le premier signal codé sous
forme d’ondes modulées et fournir au moyen de
commande 440, I'information portée par ce premier
signal, soit un code d’identification individuel d’équi-
pement portatif. De préférence, le moyen de réception
410 comprendra plusieurs diodes de réception répar-
ties sur la surface de I'équipement portatif pour
recueillir la plus grande partie du premier signal codé
diffusé par un détecteur 300. Dans ce cas, la bonne
réception du premier signal codé par le moyen de
réception 410 de I'équipement portatif est pratique-
ment indépendante de la position relative de ce der-
nier dans la zone de diffusion d’'un détecteur 300. Le
moyen de commande 440 est choisi pour posséder un
mode de repos dans lequel sa consommation en cou-
rant est presque nulle ainsi qu'une entrée d’activation
(symbolisée par RESET sur lafigure 4) le rétablissant
dans un mode nommal de fonctionnement. Un tel
moyen de commande 440 peut étre le micro-contré-
leur PCD3342 de RTC. Une logique d’activation 465
reliée au moyen de réception 410 et au moyen de
commande 440 a pour fonction de traiter la premiére
impulsion du premier signal codé regu par le moyen
de réception 410 pour rétablir le mode normal de fonc-
tionnement du moyen de commande 440 en activant
son entrée RESET. Une fois le moyen de commande
a I'état actif, la logique d’activation 465 dirige les
impulsions suivantes du premier signal codé vers une
entrée d’interruption (symbolisée par INTER sur la
figure 4) du moyen de commande 440. Le moyen de
commande 440 est congu pour décoder les impulsion
suivantes du premier signal codé de maniére a récu-
pérer un code d’identification individuel d’équipement
portatif et comparer ce code au code d’identification
individuel enregistré dans le moyen de mémorisation
430. Sile code détecté et le code enregistré sont iden-
tiques, 'unité de commande 440 commande le moyen
d’émission 420, via une interface de commande 425,
pour engendrer un second signal codé sous forme
d’ondes modulées, tel qu’'un signal optique modulé
dans le spectre des infrarouges, et activer le moyen
d’alarme 450. Avantageusement, le moyen d’émis-
sion 420 comprend une ou plusieurs diodes d’émis-
sion d'un signal optique modulé, par exemple un
signal infra-rouge, pour diffuser respectivement de
fagon directive ou rayonnante le second signal codé.
Le moyen d’alarme 450 est avantageusement une
alarme sonore ayant le méme réle que I'alarme d’un
équipement portatif du type "pager". Si le code
détecté et le code enregistré ne sont pas identiques,
I'unité de commande 440 n’engendre pas de second
signal codé et se verrouille a I'état inactif. Le second
signal codé est de nature a étre interprété par un
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détecteur comme une confirmation de présence en
réponse au premier signal codé émis. A titre d’exem-
ple, le second signal codé peut répéter le code d’iden-
tification individuel de I’équipement portatif 400.

Le second signal codé regu par un moyen de
réception 320 d'un détecteur 300 est fourni au moyen
de commande 330 du détecteur. Le moyen de
commande 330 du détecteur 300 engendre un mes-
sage de localisation contenant le code d’identification
individuel de I'équipement portatif ayant émis le
second signal codé et son code d’identification indivi-
duel de détecteur pour fournir le message a 'unité de
gestion 200 via le bus 110. La localisation de la per-
sonne ou de |'objet portant I'’équipement portatif qui a
été sensible au premier signal codé émis par les
détecteurs est obtenue facilement en associant le
code d’identification individuel du détecteur qui a
émis le message de localisation etla localisation dudit
détecteur dans la zone surveillée. Cette association
peut étre réalisée par logiciel grace a des tables de
correspondance bien connues de ’homme du métier.

Nous allons maintenant décrire le fonctionne-
ment du systéme de localisation selon I'invention en
mode "passage". Dans ce mode de fonctionnement,
I'unité de gestion est congue pour localiser une plura-
lité d’équipements portatifs dans le but de surveiller
leur déplacement. Nous verrons par la suite, que le
mode "passage" comporte en outre une fonctionnalité
supplémentaire permettant de surveiller le sens de
passage des porteurs d’équipement portatif.

Dans le mode "passage", I'unité de gestion 200
émet a destination de tous les détecteurs 300 un mes-
sage de commande de localisation dans lequel la par-
tie donnée correspond a un code d’identification
général d’équipement portatif.

En réponse a ce message de commande, les
détecteurs 300 émettent un premier signal codé, via
leurs moyens d’émissions de détecteur 310 respec-
tifs, représentatif du code d’identification général
d’équipement portatif. Chaque équipement portatif
sensible au premier signal codé, émet enréponse, via
les moyens d’émission d’équipement portatif 420, un
second signal codé représentatif de son propre code
d’identification d’équipement portatif comme décrit
précédemment. Le détecteur 300 ayant activé I'équi-
pement portatif 400 et détecté le second signal codé,
fournit a l'unité de gestion 200, sous la forme d’un
message, son code d’identification individuel de
détecteur et le code d’identification individuel d’équi-
pement portatif de I'équipement portatif activé.

On comprendra que ces opérations sont identi-
ques pour tous les détecteurs et tous les équipements
portatifs présents dans la zone surveillée. De cette
maniére, a chaque instant réprésenté par I'envoi
d’'une commande de localisation, I'unité de gestion
peut entretenir une table de données dans laquelle
chaque code d’identification d’équipement portatif est
mis en relation avec un code d’identification de détec-
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teur du détecteur qui a activé I'équipement portatif en
question.

Dans le prolongement de l'invention, les détec-
teurs 300 sont congus pour détecter le sens de pas-
sage d’un équipement portatif. En se reportant a la
figure 3B, on a représenté un détecteur 300 dans
lequel les moyens d’émission/ réception 310,320 sont
scindés en deux groupes A,B distincts. Les groupes
d’émission/réception 310A,320A et 310B,320B sont
commandés alternativement et cycliquement par un
moyen de cadencement 335 relié a l'unité de
commande 330. Chaque groupe A,B comprend une
pluralité de diodes d’émission/réception agencées
pour couvrir une une zone de surveillance formant un
lobe. La géométrie d’'un lobe est obtenue, de fagon
connue, en réglant I'intensité des courant alimentant
les diodes d’émission et en orientant convenablement
les diodes de réception. Les diodes d’émission/récep-
tion des deux groupes A,B définissent deux lobes de
surveillance A,B non recouvrant formés symétrique-
ment par rapport & un axe de passage P.

Le détecteur 300 est congu de maniére que cha-
que groupe de diodes A,B détecte de maniére indé-
pendante la présence d’'un équipement portatif a
I'intérieur de la zone de surveillance qu’il couvre. Le
moyen de mémorisation de détecteur 340 comprend
par ailleurs deux zones mémoires pour enregistrer
deux codes (Code A, Code B) d’identification de
détecteur distincts affectés respectivement a chaque
groupe A,B de diodes d’émission/réception.

Le détecteur 300 représenté en figure 3B consti-
tue donc un type particulier de détecteur du systéme
de localisation selon I'invention, ce type particulier de
détecteur correspondant finalement une juxtaposition
de deux détecteurs tels que représentés en figure 3A.
En réponse a un message correspondant a une
commande de localisation, 'unité de commande 330
de détecteur du détecteur de la figure 3B, active le
moyen de cadencement 335 de maniére qu’un pre-
mier signal codé soit alternativement et cycliquement
émis par les diodes d’émission de chaque groupe
A,B. Lorsque le détecteur 300 détecte, par les diodes
de réception d’'un groupe A,B, un second signal codé
émis par un équipement portatif en réponse au pre-
mier signal codé, il envoie un message a l'unité de
gestion 200 contenant le code d’identification de
détecteur affecté au groupe de diodes (code A ou
code B) ayantdétecté le second signal codé etle code
d’identification individuel de I'équipement portatif
détecté par ce groupe. Les messages engendrés par
les détecteurs 300 sont compilés par l'unité de ges-
tion et le sens du passage d’'un équipement portatif
localisé est obtenu par traitement statistique.

Nous allons maintenant décrire la structure du
systéme de localisation selon I'invention pour un fonc-
tionnement en mode "manuel". L'objet du mode
"manuel" est de permettre au porteur d’'un équipe-
ment portatif de s’identifier volontairement auprés de
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I'unité de gestion. Ce fonctionnement est plus particu-
lierement destiné a étre utilisé dans des applications
du type ronde de sécurité.

En fonction de ce qui précéde, un équipement
portatif 400 comprend en outre un moyen de manoeu-
vre 460, par exemple un commutateur du type bouton
poussair, relié a la logique d’activation 465. L'action-
nement du moyen de manoeuvre 460 force la logique
d’activation 465 a activer I'entrée RESET du moyen
de commande 440 et a fournir au moyen de
commande 440, sur I'entrée INTER, un signal d’acti-
vation manuelle. En réponse au signal d’activation
manuelle, le moyen de commande 440, rétabli en
mode de fonctionnement normal, extrait le code
d’identification individuel d’équipement portatif dans
le moyen de mémorisation 430 et engendre un
second signal codé via I'interface de commande 425
qui est émis sous forme d’ondes modulées par le
moyen d’émission 420.

En mode "manuel”, un détecteur 300, convena-
blement configuré, est a I'état passif, en attente de
réception d’'un second signal codé. L'état passif d’'un
détecteur 300 est signalé au porteur de I’équipement
portatif 400 par un moyen de visualisation 350, par
exemple un témoin lumineux, relié¢ a l'unité de
commande 330 du détecteur. En outre I'unité de
commande 330 du détecteur est agencée pour mesu-
rer I'état de disponibilité du bus 110, par exemple a
I'aide d’'un programme connu en soi, et commander le
moyen de visualisation 350 en fonction du résultat de
la mesure. En d’autres termes, I'unité de commande
330 du détecteur active le moyen de visualisation 350
quand le bus 110 est disponible. Lorsque le moyen de
visualisation 350 est activé, les moyens de réception
320 du détecteur sont en état de recevoir un second
signal codé. Lorsqu’un second signal codé est émis
par un équipement portatif 400, en réponse a I’action-
nement de son moyen de manoeuvre 460, celui-ci est
regu par les moyens récepteurs 320 du détecteur 300
proche de I'équipement portatif 400 en question.
L’information contenue dans le second signal codé
est fournie a I'unité de commande 330 du détecteur
pour que celui-ci engendre un message de localisa-
tion comportant le code d’identification individuel de
I'équipement portatif ayant émis le second signal
codé et son propre code d'identification individuel de
détecteur. Ce message de localisation est ensuite
transmis a I'unité de gestion 200 via le bus 110. Son
interprétation par l'unité de gestion 200 est réalisée
de la méme maniere que décrite précédemment.

En mode "manuel", on peut avantageusement
prévoir que le code d’identification individuel d’équi-
pement portatif contient une information supplémen-
taire relative a un service particulier, par exemple un
montant d’argent. On comprendra alors que I'équipe-
ment portatif 300 peut étre utilisé comme un porte-
monnaie électronique. On peut aussi prévoir
I'utilisation de I’équipement portatif 400 pour plusieurs
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services grace a des commutateurs reliés au moyen
de commande 440 d’équipement portatif pour
commander son fonctionnement en fonction du ser-
vice choisi.

Avantageusement, le moyen de mémorisation
430 d’'un équipement portatif est constitué d'une
mémoire EEPROM disposée sur une carte amovible,
du type carte a puce, susceptible de pouvoir étre per-
sonnalisée. Par ailleurs, la mémoire EEPROM est
subdivisée en blocs mémoire chacun identifiable par
une adresse dans lesquels sont enregistrées des ins-
tructions micro-codées pour commander le micro-
contrdleur 440 en fonction du type du premier signal
codé détecté par les moyens de réceptions 410
d’équipement portatif (code particulier d’identification
d’équipement portatif ou code général d’identification
d’équipement portatif).

En se reportant a la figure 4, les moyens d’alimen-
tation en courant sont constitués d'une batterie 470
rechargée en permanence par des cellules solaires
475 pour conférer a I'équipement portatif une grande
autonomie. Cette autonomie est encore augmentée
en particulier par l'utilisation d’un micro-contréleur
440 possédant un mode de repos, une mémoire 430
afaible consommation d’énergie et une logique d’acti-
vation 465 mettant sous tension le micro-contréleur
seulement quand I'équipement portatif est sollicité
c’est-a-dire quand un premier signal codé estregu par
le moyen de réception 410 ou quand le moyen de
manoeuvre 460 est actionné.

Nous allons maintenant décrire une premiére uti-
lisation du systéme de localisation selon I'invention
appliquée a un systéme de commutation téléphoni-
que dans une installation privée. En se reportant a la
figure 5, un systéme de commutation téléphonique
d’installation privée est constitué d’'une téte de réseau
600 congue pour diriger des appels téléphoniques
vers au moins un poste parmi une pluralité de postes
téléphoniques. Selon cette premiére utilisation, on
associe a un poste téléphonique 500 un détecteur
300 et au code d'identification individuel du détecteur
300 considéré le numéro d’appel du poste téléphoni-
que 500 associé. Par ailleurs on associe au code
d’identification individuel d’'un équipement portatif
400 le numéro du poste de la personne auquel est
attribué I'égquipement portatif.

La téte du réseau 600 est couplée a l'unité de
gestion 200 et est agencée pour fournir a 'unité de
gestion un signal de commande de localisation dans
le cas ou un appel téléphonique ne peut aboutir du fait
que la personne a laquelle I'appel est destiné est éloi-
gnée de son poste téléphonique attribué. En réponse
a la commande de localisation, I'unité de gestion 200
transmet vers les détecteurs 300 un message corres-
pondant a la commande de localisation. Ce message
comprend le code d’identification individuel de I'équi-
pement portatif 400 porté par la personne a laquelle
I'appel est destiné. Le code d’identification individuel
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correspond dans ce cas au numéro du poste de la
personne appelée. Les détecteurs 300 émettent alors
un premier signal codé contenant ce code d’identifi-
cation individuel d’équipement portatif selon la procé-
dure décrite précédemment en référence au mode
"présence". L’équipement portatif 400 dont le code
d’identification individuel est identiqgue au code
d’identification individuel d’équipement portatif
recherché, émet un second signal codé. Ce second
signal codé est regu par le détecteur 300 le plus pro-
che de la personne appelée. Ce détecteur transmet
alors un message de localisation a I'unité de gestion.
Le message de localisation comprend le numéro du
poste téléphonique 500 associé en tant que code
d’identification individuel de détecteur. L'unité de ges-
tion 200 fournit ensuite a la téte du réseau téléphoni-
que 600 un signal correspondant au numéro du poste
téléphonique associé au détecteur 300 ayant regu le
second signal codé. Il suffit alors a la téte de réseau
600 de diriger I'appel téléphonique en attente vers le
poste téléphonique 500 qui vient d’étre localisé.

Une deuxiéme utilisation du systéme de localisa-
tion selon linvention concerne les procédures de
contréle d’accés dans un réseau informatique. En
particulier le systéme de localisation selon I'invention
permet d’accroitre la sécurité d’'un réseau informati-
que. Un réseau informatique est généralement cons-
titué d’une pluralité de stations d’entrée de données,
par exemple des terminaux, reliées a un ordinateur
central. L’accés a I'ordinateur central est subordonné
a la connaissance de codes d’accés autorisant une
connexion pour une personne autorisée. Une per-
sonne non autorisée peut toutefois pénétrer le réseau
informatique en connaissantles codes d’acceés. Selon
I'invention les personnes autorisées a pénétrer le
réseau informatique sont munies d’un équipement
portatif et chaque station d’entrée de données est
associée a un détecteur. Par ailleurs, I'ordinateur cen-
tral est relié a I'unité de gestion du systéme de loca-
lisation. Lors d’'une demande de connexion au réseau
informatique formulée par une personne via une sta-
tion d’entrée de données, I'ordinateur central recon-
nait les codes d’'accés requis pour la connexion. En
réponse aux codes d’acces, I'ordinateur central trans-
met a I'unité de gestion un signal de demande de loca-
lisation de I'équipement portatif attribué a la personne
répondant & ces codes d’acceés.

L'unité de gestion transmet alors aux détecteurs
un message correspondant a la commande de loca-
lisation de I'’équipement portatif dont le code d’identi-
fication individuel correspond & la personne identifiée
par les codes d’accés. Enréponse ala commande de
localisation, I'unité de gestion fournit a I'ordinateur
central le code d’identification individuel du détecteur
ayant regu un second signal codé. L'ordinateur cen-
tral peut alors, par correspondance, identifier la sta-
tion d’entrée de données associée au détecteur ayant
regu le second signal codé et décider d’établir la
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connexion si cette station d’entrée de données est
celle qui a émis les codes d’accés. Ainsi le systéme
de localisation selon I'invention permet de diminuer
les risques d’accés non autorisés dans un réseau
informatique.

Bien entendu, on pourra prévoir d’autres varian-
tes de réalisation de 'invention sans pour cela sortir
du cadre de I'invention.

Revendications

1/ Systéme de localisation de personnes et/ou
d’objets dans une zone surveillée (120) comprenant
une unité de gestion (200) pour recevoir des comman-
des de localisation, une pluralité de détecteurs (300)
émetteurs-récepteurs de signaux de localisation
reliés a l'unité de gestion et répartis dans la zone sur-
veillée, une pluralité d’équipements portatifs (400)
émetteurs-récepteurs portés par les personnes ou
objets a localiser et affectés chacun d’'un code indivi-
duel d’identification, caractérisé en ce que chaque
détecteur, doté d’'une unité de commande (330),
comporte des moyens (310,320) d'émission et de
réception de signaux infrarouges a impulsions codées
pour I'émission de premiers signaux codés de locali-
sation sur commande de 'unité de gestion et pour la
réception de signaux infrarouges de localisation pro-
venant des équipements portatifs, ces derniers, dotés
chacun d’une unité de commande (440), comportant
aussi chacun des moyens (410,420) d’émission et de
réception de signaux infrarouges a impulsions codées
qui, activés a la réception d’'une premiére impulsion
d’'un signal infrarouge regus, émettent un second
signal infrarouge codé de localisation, fonction du
code d’identification individuel contenu dans un
moyen de mémorisation (430) que chacun comporte,
lorsqu’un premier signal infrarouge regu contient un
code d’identification correspondant a celui de I'équi-
pement considéré, I'unité de commande d'un détec-
teur transmettant a l'unité de gestion du systéme une
réponse contenant son code d’identification person-
nel propre accompagné de celui de I'équipement por-
tatif concerné, en cas de réception d’'un second signal
infrarouge codé de localisation en provenance d’un
équipement portatif.

2/ Systéme de localisation, selon la revendication
1, caractérisé en ce qu’au moins I'un des détecteurs
destiné a une surveillance de passage comporte deux
groupes distincts de moyens (310,320) d’émission et
de réception actifs chacun dans une zone de surveil-
lance différente, les deux groupes étant alternative-
ment commandés par un moyen cyclique de
cadencement (335), et étant dotés de code d’identifi-
cation distincts I'un de I'autre, pour permettre la détec-
tion du sens de passage d'un équipement portatif
d’'une zone a l'autre.

3/ Systéme de localisation, selon la revendication
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1, caractérisé en ce qu’au moins un équipement por-
tatif comporte un moyen de manoeuvre (460) relié a
son unité de commande (440) pour déclencher, a des
fins d’identification volontaire et selon un mode
manuel, I'émission d’'un second signal infrarouge
codé de localisation, fonction du code d’identification
individuel de I’équipement considéré.

4/ Systéme de localisation, selon larevendication
1, caractérisé en ce qu’au moins un équipement por-
tatif comporte un moyen d’alarme (450) relié a son
unité de commande (440) et activé lors de I'émission
d’un second signal infrarouge codé de localisation par
I'équipement.

5/ Systéme de localisation selon la revendication
4, dans lequel les détecteurs sont reliés a 'unité de
gestion (200) par un bus (110) et dans lequel au
moins un détecteur comporte un moyen de visualisa-
tion (350) qui traduit son état, actif ou passif, et qui est
relié a I'unité de commande (330) de ce détecteur a
cet effet, cette unité de commande étant agencée
pour mesurer la disponibilité du bus et pour comman-
der le moyen de visualisation en fonction de cette
mesure de disponibilité, suite a la réception d’'un
second signal infrarouge codé de localisation par
I'équipement lorsque les moyens (310,320) d'émis-
sion et de réception du dit détecteur ont été activés
par a réception d’'un second signal codé de localisa-
tion entrainant le passage du détecteur a I'état actif.

6/ Systéme de localisation selon I'une des reven-
dications 1 a 5, caractérisé en ce gqu’il est associé a
un réseau informatique pour autoriser 'accés du
réseau a une personne ayant des droits d’accés par
I'intermédiaire d’une station d’entrée de données de
caractérisé en ce qu'un équipement portatif (400)
individuel est affecté a cette personne, et en ce que
I'accés a une station par une personne est condition-
née par lalocalisation d’'un équipement portatif appro-
prié par un détecteur (300) proche de la station.
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