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GLUCKSRAD MIT GESTENSTEUERUNG

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrieb ecines Gliicksrads gemif dem
Oberbegriff des Patentanspruchs 1 sowie ein Gliicksrad gemid dem Oberbegriff des

Patentanspruchs 10.

Im Folgenden wird unter einer laufenden Ermittlung, Bestimmung, usw. eine in
vorgegebenen, regelmédfBigen oder unregelmidBigen zeitlichen Abstinden erfolgte
Ermittlung, Bestimmung usw. einer Grofe verstanden. Wird eine Gréfe, beispiclsweise die
Position der Hand, der Drehwinkel, die Drehgeschwindigkeit usw. laufend ermittelt, so
wird diese Grofle entweder in regelméfigen Zeitabstinden, beispielsweise zehn (10) mal
pro Sekunde oder in vorgegebenen unregelméfBigen Zeitabstinden ermittelt. So kann unter
laufender Bestimmung einer Grofle auch die adaptive Anpassung der Ermittlung oder
Bestimmung der Grofle, zu verstechen sein. Unter laufender Ermittlung kann auch zu
verstehen sein, dass das jeweilige Zeitintervall zwischen zwei Messungen bei starken,
einen Schwellenwert tbersteigenden zeitlichen Verdnderungen der zu bestimmenden

GrofBe entsprechend verringert wird.

Unter einem Gliicksrad wird eine Vorrichtung verstanden, die von einem Benutzer durch
Einleitung einer Drehbewegung in Gang gesetzt wird und anschlieBend bei einer
bestimmten Reibung frei um eine Achse rotiert. Durch diese Reibung und gegebenenfalls
zusitzliche Bremsmittel wird das Gliicksrad verlangsamt. Auf dem Umfang des
Gliicksrads sind unterschiedliche Symbole vorgesehen, die fiir das weitere Spiel eine
bestimmte Bedeutung haben, etwa der Gewinne einer bestimmten Summe Geldes, die
Ausfiihrung eines weiteren Bonusspiels, den Verlust des Spiels, bestimmte Vorteile im
nachfolgenden Spiel usw.. Durch die Drehung des Gliicksrads durch den Benutzer wird die
Drehstellung des Rades gedndert, wobei der Benutzer die konkrete Endposition des
Gliicksrads nicht genau bestimmen kann, es entsteht somit eine gewisse Zufalligkeit des

Ergebnisses. Je nachdem, an welcher Position das Gliicksrad stehen bleibt, werden
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2.

unterschiedliche Symbole mit Hilfe eines Indikators ermittelt, die das weitere Spiel, wie

voranstechend genannt, beeinflussen. Ein Gliicksrad kann betriecben werden, indem ein

tatsdchliches (mechanisches) Rad um eine Achse rotierbar gelagert ist und das Rad einen

jeweiligen Aufdruck bestimmter Symbole aufweist.

Ein Gliicksrad kann allerdings auch virtuell betrieben werden, d. h. das Rad und dessen
Bewegung sowie der Aufdruck wird auf einem von einem Computer angesteuerten
Monitor dargestellt. Probleme bereiten bei virtuellen Gliicksrddern insbesondere die
Drehung durch den Benutzer, da die Einflussnahme des Benutzers auf die Vorginge
innerhalb des Computers, insbesondere auf die Drehsimulation auf bestimmte
Eingabegerite beschrinkt ist. Sofern im Zusammenhang mit dieser Anmeldung von einem
Glicksrad die Rede ist, wird hierunter sowohl ein virtuelles als auch mechanisches

Gliicksrad verstanden.

Aus dem Stand der Technik sind unterschiedliche auf Gesten beruhenden und
berithrungslos  erfolgenden Betidtigungsmechanismen bekannt. So  zeigt etwa
US2004166937A1 ein Spielgeridt mit Erkennung von Gesten eines Benutzers, wobei der
Sensor zur Erfassung der Nutzerinteraktion etwa eine Videokamera sein kann, die die
Bewegungen der Hand des Benutzers erfasst und mit einer Vielzahl von in einer
Datenbank abgespeicherten Bewegungen vergleicht. Abhéngig von einem Vergleich und
einer Ubereinstimmung der aufgenommenen Geste mit den in der Datenbank

abgespeicherten Gesten wird eine der jeweiligen Geste zugeordnete Aktion ausgefiihrt.

Ein wesentlicher Nachteil dieses Verfahrens besteht in der sehr aufwendigen komplizierten
Bilddatenanalyse. Ein solches Verfahren ist immer auf ein konkretes einzelnes Gerét und
einen konkreten Benutzer beschrénkt und nicht geeignet fiir eine Vielzahl unterschiedlicher

Benutzer eingesetzt zu werden.

Aufgabe der Erfindung ist es, eine intuitive und fiir die meisten Menschen betétigbare
Vorrichtung, ndmlich ein Gliicksrad, sowie ein Verfahren zum Betrieb dieses Gliicksrads

zu schaffen.
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Insbesondere soll die Erkennung einer Vielzahl unterschiedlicher Gesten vermieden

werden und ein flir alle Benutzer einheitliches Detektionsverfahren geschaffen werden.

Gewerbliche Anwendung findet das Drehen eines (Gliicks-)Drehrad beispielsweise als
Zusatzspiel in bzw. wihrend eines Hauptspiels bei Spielautomaten. Das Zusatzspiel, das
das Drehen des (Gliicks-)Drehrades umfasst, kann durch ein vorbestimmtes Ereignis (z.B.

einem Auftreten von Scatter-Symbolen) im Hauptspiel ausgeldst werden.

Erfindungsgemdl ein Verfahren zum Betrieb eines Gliicksrads durch einen Benutzer
vorgeschen,

- dass mittels einer Kamera die Position des Koérperschwerpunkts und einer Hand des
Benutzers ermittelt werden,

- dass ecine Hohenschwelle auf einen vorgegebenen Wert in Relation zum
Kérperschwerpunkt festgelegt wird und dass bei Uberschreiten der Hohenschwelle durch
die Position der Hand eine Drehphase gestartet wird, wihrend der die Position der Hand
laufend ermittelt wird,

- dass die durch die Bewegung der Hand des Benutzers vollfiihrte Drehung, laufend
ermittelt wird und ein Drehwinkel ermittelt wird,

- dass die Winkelgeschwindigkeit, das ist die zeitliche Anderungsrate des ermittelten
Winkels, laufend bestimmt wird,

- dass die Drehphase beendet wird und eine, vorzugsweise unmittelbar vor dem Ende der
Drehphase, laufend bestimmte Winkelgeschwindigkeit als Ausgangsdrehgeschwindigkeit
festgestellt wird und

- dass nach dem Ende der Drehphase eine freie Rotationsphase gestartet wird, wobei die
weitere Drehung des Gliicksrads mit der Ausgangsdrehgeschwindigkeit —als
Ausgangsgeschwindigkeit erfolgt und das Gliicksrad laufend gebremst wird und bei einer
bestimmten Endposition zum Stillstand kommt und diese Endposition zur Verfiigung

gehalten wird.

Vorteilhaft ist dabei, dass mehrere Benutzer pro System, die insbesondere an mehreren
nebeneinander angeordneten Spielgeriten stehen, das Gliicksrad drehen kénnen und so auf
den weiteren Spielverlauf Einfluss nehmen kénnen. Jedem im Aufnahmebereich der
Kamera befindlichen Benutzer gestenbasierende Interaktionen mit dem Spielgerit

ermdglicht sind.
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Ein weiterer Vorteil der Erfindung besteht darin, dass eine natiirlich wirkende Interaktion
fiir einen Benutzer erméglicht wird, wobei ein Gliicksrad ohne physische Beriihrung des

Drehrades handhabbar ist.

Zur Erkennung der Beendigung der Drehphase kann vorgesehen sein, dass eine weitere
Hoéhenschwelle auf einen vorgegebenen Wert, insbesondere auf einen vorgegebenen Wert
unterhalb des Korperschwerpunkts, festgelegt wird, und bei Unterschreiten der weiteren
Hoéhenschwelle durch die Position der Hand die Drehphase beendet wird und die freie
Rotationsphase gestartet wird.

Alternativ oder zusétzlich kann zur Erkennung der Beendigung der Drehphase vorgesehen
sein, dass die Drehphase beendet und die freie Rotationsphase gestartet wird, wenn der
wihrend der Drehphase vom Gliicksrad gegeniiber der Ausgangsstellung zuriickgelegte
Winkel einen vorgegebenen Schwellenwert iibersteigt und/oder wenn die
Winkelgeschwindigkeit einen vorgegebenen Schwellenwert tbersteigt. Alternativ oder
zusitzlich kann zur Erkennung der Beendigung der Drehphase vorgesehen sein, dass die
Drehphase beendet wird, wenn ein vorgegebener Zeit-Schwellwert, beispiclsweise
gemessen ab dem Zeitpunkt des Uberschreitens der oberen Héhenschwelle, erreicht bzw.

uberschritten wird.

Eine vorteilhafte Bestimmung des Drehwinkels kann dadurch erreicht werden, dass in
zeitlichen Abstinden der Drehwinkel als Winkel zwischen einer durch den
Koérperschwerpunkt und die Position der Hand verlaufende Geraden und einer
vorgegebenen, insbesondere senkrecht stehenden, Bezugsgeraden ermittelt wird.

Eine Alternative Bestimmung des Drehwinkels kann dadurch erreicht werden, dass zu
Beginn der Drehphase der Drehwinkel auf einen Startwinkel astart = o0 gesetzt wird und

wihrend der Drehphase laufend zu vorgegebenen Zeitpunkten tn die Position (hp n) der
Hand des Benutzers ermittelt wird

hp n=[hp n X, hp n Y, hp n Z],

und dass zu jedem Zeitpunkt wihrend der Drehphase die folgenden Berechnungen
durchgefiihrt werden,
Bn=atan2(hp n Y —hp n+t1 Y,hp nt1 X -hp n X)
dn=+((hp nt1 X-hp n X)*+(hp ntl1 Y -hp n_Y)?)
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APpn=Pn-ao n

fexp_n=1(APn)

Aon =d0 * fexp n * fsensitivity

on = on-1 + Aan
wobei an der Drehwinkel des Gliicksrads zum Zeitpunkt tn ist und wobei vorzugsweise f
die Sinusfunktion ist und wobei fsensitivity einen Wert zwischen 0 und 1, insbesondere
zwischen 0,1 und 0,4 aufweist.
Hierdurch wird eine Ermittlung des Drehwinkels moglich, wobei eine laufende Ermittlung

des Korperschwerpunktes des Benutzers nicht erforderlich ist.

Zur Unterscheidung von rechtshidndigen und linkshidndigen Drehungen des Gliicksrads
kann vorgesehen sein, dass die Position der Hand im Zeitpunkt des Uberschreitens der
Hoéhenschwelle mit der Position des Schwerpunkts des Benutzers in Bezug auf eine
horizontal und normal zur Ebene des Gliicksrads verlaufenden Koordinatenrichtung
verglichen werden und abhéngig von diesem Vergleich eine Drehung des Gliicksrads im

Urzeigersinn oder gegen den Uhrzeigersinn angenommen wird.

Um eine graphische Nachvollziehbarkeit des Drehens des Gliicksrads zu erreichen, kann
vorgesehen sein, dass das Gliicksrad wihrend der Drehphase und/oder wihrend der freien
Rotationsphase bei seinem jeweiligen Drehwinkel auf einem Monitor dargestellt wird und
diese Darstellung in vorgegebenen Intervallen aktualisiert wird, sodass eine Drehbewegung

des Gliicksrads auf dem Monitor wahrgenommen wird.

Eine besonders vorteilhafte Ermittlung der Position des Benutzers kann erreicht werden,
indem die Ermittlung der Position des Korperschwerpunkts sowie der Hand des Benutzers
mittels einer 3D-Kamera oder einer infrarotbasierten Tiefensensorkamera erfolgt, wobei
fiir eine Anzahl von Pixeln der jeweiligen Kamera jeweils eine Distanzinformation zur

Kamera ermittelt wird.

Um Aufnahmeartefakte, die durch die Bewegungen unterschiedlicher Benutzer bewirkt
sind, zu vermeiden, kann vorgesehen sein, dass von denjenigen Benutzern, die sich im
Aufnahmebereich der Kamera befinden, ausschlielich derjenige Benutzer zur Ermittlung

der Drehbewegung des Gliicksrads herangezogen wird, die der Kamera am néchsten ist.
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Weiters betrifft die Erfindung eine Anordnung umfassend eine Anzeigeeinheit mit einem
Monitor zur Darstellung eines Gliicksrads sowie eine Erfassungseinheit mit einer Kamera
zur Aufnahme eines das Gliicksrad drehenden Benutzers,

- wobei die Anzeigeeinheit das Gliicksrad zu vorgegebenen Zeitpunkten mit einem
vorgegebenen Drehungswinkel darstellt,

- wobei die Erfassungseinheit bei Aktivierung die Position der Hand sowie des
Koéperschwerpunkts eines im Aufnahmebereich der Kamera befindlichen Benutzers
ermittelt,

gekennzeichnet durch eine an die Erfassungseinheit sowie an die Anzeigeeinheit
angeschlossene Steuereinheit,

- wobei die Steuereinheit bei Aktivierung in einen Initialzustand setzbar ist, bei dem die
Steuereinheit die Erfassungseinheit zur Ermittlung der Positionen des Korperschwerpunkts
sowie zur laufenden Ermittlung der Position der Hand des Benutzers ansteuert,

- wobei die Steuereinheit eine Vergleichseinheit zum Vergleich der ermittelten Position der
Hand mit einer vorgegebenen Hohenschwelle vornimmt und bei Uberschreitung der
Hoéhenschwelle durch die Position der Hand den Initialzustand beendet und eine Drehphase
startet,

- wobei die Steuereinheit wihrend der Drehphase die Position der Hand laufend ermittelt
und den durch die Bewegung der Hand des Benutzers vollfiihrten Drehwinkel laufend
ermittelt, wobei sie weiters die Winkelgeschwindigkeit, das ist die zeitliche Anderungsrate
des ermittelten Winkels, laufend bestimmt,

- wobei die Steuereinheit die Drehphase beendet und die unmittelbar vor dem Ende der
Drehphase ermittelte Winkelgeschwindigkeit als Ausgangsdrehgeschwindikgeit, ermittelt
und

- wobei die Steuereinheit nach dem Ende der Drehphase eine freie Rotationsphase startet,
wihrend der die weitere Drehung des Gliicksrads mit der so ermittelten
Ausgangsdrehgeschwindigkeit vorgenommen wird und das Gliicksrad laufend gebremst
wird und bei einer bestimmten Endposition zum Stillstand kommt und die Steuereinheit
diese Endposition zur Verfligung hilt.

Diese Anordnung ermdéglicht eine sehr einfache Feststellung der Drehbewegung des
Benutzers und kann fiir eine Vielzahl unterschiedlicher Benutzer eingesetzt werden. Es
besteht eine intuitive und fiir die meisten Menschen betétigbare Vorrichtung, ndmlich ein

Gliicksrad, das ohne physische Bertihrung gedreht werden kann.
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Zur Beendigung der Drehphase kann vorgesehen sein, dass eine weitere Hohenschwelle

auf einen vorgegebenen Wert, insbesondere auf einen vorgegebenen Wert unterhalb des

Korperschwerpunkts, festgelegt ist, und die Steuereinheit bei Unterschreiten der weiteren

Hoéhenschwelle durch die Hand die Drehphase beendet und die freie Rotationsphase startet.

Alternativ oder zusitzlich kann zur Beendigung der Drehphase vorgesehen sein, dass die
Steuereinheit die Drehphase beendet und die freie Rotationsphase startet, wenn der
wihrend der Drehphase vom Gliicksrad gegeniiber der Ausgangsstellung zuriickgelegte
Drehwinkel einen vorgegebenen Schwellenwert {tbersteigt und/oder wenn die

Winkelgeschwindigkeit einen vorgegebenen Schwellenwert tibersteigt.

Eine vorteilhafte Bestimmung des Drehwinkels kann dadurch erreicht werden, dass die
Steuereinheit eine Drehwinkelbestimmungseinheit aufweist, die in zeitlichen Abstinden
den Drehwinkel als Winkel zwischen einer durch den Kérperschwerpunkt und die Position
der Hand verlaufende Geraden und einer vorgegebenen, insbesondere senkrecht stechenden,

Bezugsgeraden ermittelt.

Eine Alternative Bestimmung des Drehwinkels kann dadurch erreicht werden, dass die
Steuereinheit eine Drehwinkelbestimmungseinheit aufweist, die
- zu Beginn der Drehphase den Drehwinkel auf einen vorgegebenen Startwinkel astart =
o0 setzt
- wihrend der Drehphase laufend zu vorgegebenen Zeitpunkten tn die Position (hp n) der
Hand des Benutzers ermittelt
hp n=[hp n X, hp n Y, hp n Z], und
- zu jedem Zeitpunkt tn wihrend der Drehphase die folgenden Berechnungen durchfiihrt:
Bn=atan2(hp n Y —hp n+t1 Y,hp nt1 X -hp n X)
dn=+((hp nt1 X-hp n X)*+(hp ntl1 Y -hp n_Y)?)
APpn=Pn-ao n
fexp_n=1(ABn)
Aon =d0 * fexp n * fsensitivity

on = on-1 + Aan
wobei an der Drehwinkel des Gliicksrads zum Zeitpunkt ist, und wobei vorzugsweise f die
Sinusfunktion ist und wobei fsensitivity einen Wert zwischen 0 und 1, insbesondere

zwischen 0,1 und 0,4 aufweist.
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Hierdurch wird eine Ermittlung des Drehwinkels moglich, wobei eine laufende Ermittlung

des Korperschwerpunktes des Benutzers nicht erforderlich ist.

Zur Unterscheidung von rechtshidndigen und linkshidndigen Drehungen des Gliicksrads
kann eine weitere Vergleichseinheit vorgesechen sein, die die Position der Hand im
Zeitpunkt des Uberschreitens der Hohenschwelle mit der Position des Schwerpunkts des
Benutzers in Bezug auf eine normal zur Ebene des Gliicksrads und horizontal verlaufenden
Koordinatenrichtung vergleicht und abhingig von diesem Vergleich ermittelt, ob eine

Drehung des Gliicksrads im Urzeigersinn oder gegen den Uhrzeigersinn stattfindet.

Um eine graphische Nachvollziehbarkeit des Drehens des Gliicksrads zu erreichen, kann
vorgeschen sein, dass die Anzeigeeinheit das Gliicksrad wihrend der Drehphase und/oder
wihrend der freien Rotationsphase bei seinem jeweiligen Drehwinkel auf dem Monitor
darstellt wird und diese Darstellung in vorgegebenen Intervallen aktualisiert, sodass eine

Drehbewegung des Gliicksrads auf dem Monitor wahrnehmbar ist.

Eine besonders vorteilhafte Ermittlung der Position des Benutzers kann erreicht werden,
indem die Kamera eine 3D-Kamera oder cine infrarotbasierte Ticfensensorkamera ist, mit
deren Hilfe fiir eine Anzahl von Pixeln jeweils eine Distanzinformation zur Kamera

ermittelbar 1st.

Um Aufnahmeartefakte, die durch die Bewegungen unterschiedlicher Benutzer bewirkt
sind, zu vermeiden, kann vorgeschen sein, dass eine Auswahleinheit vorgesehen ist, die
von denjenigen Benutzern, die sich im Aufnahmebereich der Kamera befinden,
ausschlieBlich denjenigen Benutzer zur Ermittlung der Drehbewegung des Gliicksrads

auswihlt, die der Kamera am néchsten ist.

Zwei bevorzugte Ausfiihrungsbeispicle der Erfindung sowie einige Varianten dieser

Ausfiihrungsbeispiele wird anhand der folgenden Zeichnungsfiguren néher dargestellt.

Fig. 1 zeigt eine Anordnung mit einem Gliicksrad sowie vier Automaten.
Fig. 2 zeigt eine weitere Anordnung in Schrigansicht mit einem Glicksrad und zwei
Automaten.

Fig. 3 zeigt die in Fig. 2 dargestellte Anordnung in Seitenansicht.
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Fig. 4 zeigt die in Fig. 2 dargestellte Ausfiihrungsform in Schragansicht.

Fig. § zeigt die in Fig. 4 dargestellte Ausfiihrungsform mit einer Anzahl von Zusehern.
Fig. 6 zeigt ecin Zustandsdiagramm mit allen Zustinden des erfindungsgemiflen
Verfahrens.

Fig. 7 zeigt die obere und untere Hohenschwelle sowie eine schematische Darstellung von
zwel Personen am Beginn des Drehvorgangs mit rechter bzw. linker gehobener Hand.

Fig. 8 und 9 zeigen schematisch die Bestimmung des Drehwinkels gemal einer ersten
bevorzugten Ausfiihrungsform der Erfindung.

Fig. 10 bis 13 zeigen schematisch die Bestimmung des Drehwinkels geméal einer zweiten
bevorzugten Ausfiihrungsform der Erfindung.

Fig. 14 zeigt im Detail eine besondere Ausfithrungsform des Vorgehens wahrend der
Drehphase. Fig. 15 zeigt schematisch die Datentibertragung in der erfindungsgemifien

Anordnung.

In Fig. 1 ist eine Anordnung umfassend eine Anzeigeeinheit 6 mit einem virtuellen
Gliicksrad 3 schematisch dargestellt. Die Anordnung weist eine dem Gliicksrad 3
zugeordnete infrarotbasierende Kamera 2, insbesondere eine Tiefensensor-Kamera, mit
zwel Sensoren 21 auf.

Eine solche Tiefensensorkamera ist beispielsweise in den Druckschriften WO
2011/013079 eingehend beschrieben. Fin Abbildungssystem der Kamera 2 projiziert
Muster oder Abbild auf den Korper oder zumindest auf einen Teil des Korpers des
Benutzers 1, das an der Oberfliche des Korpers aufscheint. Zur Bestrahlung verwendet das
Abbildungssystem typischerweise Infrarotlicht. Ein Rechner im Abbildungssystem der
Kamera 2 verarbeitet die mit den beiden Sensoren 21 aufgenommenen Bilder, wodurch
eine Tiefeninformation erhalten wird. Als Tiefeninformation steht jeweils ein Array von
dreidimensionalen Koordinaten zur Verfiigung, wobei jedem Pixel eines mit einem Sensor
aufgenommenen Bilds jeweils ein Wert in Form einer Z-Koordinate oder in Form einer
Raumkoordinate zugewiesen ist. Der Rechner des Abbildungssystems der Kamera 2
erstellt ein dreidimensionales Punktmodell des Korpers des Benutzers 1, wobei zur
Triangulierung der ecinzelnen Punkte nach den in den Verdffentlichungen WO
2007/043036, WO 2007/105205 und WO 2008/120217 beschriebenen Verfahrens-schritten

vorgegangen wird. Die Kamera 2 liefert fiir jedes der Pixel jeweils eine Tiefeninformation,
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insbesondere in Form des Abstands des Benutzers von der Kamera 2, gemessen entlang
des Sehstrahls des jeweiligen Pixels.

Die Anordnung umfasst ferner vier Spiclautomaten 22, an denen Benutzer 1 Spiele
durchfiilhren koénnen. Die auf den Spiclautomaten 22 gespielten Spiele konnen
unterschiedlichen Inhalt haben. Gelangt das Spiel zu einem bestimmten Zustand, etwa zu
einem Spielgewinn, wird ein Zwischenspiel gestartet, bei dem der an diesem
Spiclautomaten 22 spiclende Benutzer 1 das Gliicksrad 3 drehen muss. Nach der Drehung
des Gliicksrads 3 kann das Spiel abhidngig vom Ausgang der Endstellung des Gliicksrads 3
fortgesetzt werden, eine Auszahlung stattfinden oder das Spiel beendet werden. Besonders
spannend kann das Spiel dann gestaltet werden, wenn ein Benutzer 1, der ein auf dem
Spiclautomaten 22 ablaufendes Spiel gewonnen hat, seinen Auszahlungsbetrag auf dem

Gliicksrad 3 selbst durch Drehen beeinflussen kann.

Anstelle eines virtuellen (digitalen) Gliicksrades kann alternativ auch ein mechanisches
Glicksrad angesteuert werden kann, wobei eine entsprechende mechanische
leichtgewichtige Konstruktion mit einer geringen Rad-Masse vorteilhaft ist, um auch
schnellen Handbewegungen zeitgerecht folgen zu kénnen. Das mechanische Rad kann

dabei iiber einen geeigneten Motor, beispielsweise ein Schrittmotor angesteuert werden.

Das Gliicksrad 3 weist dic oben beschricbene Kamera 2 mit zwei Sensoren 21 auf, die ein
dreidimensionales Abbild der in ihrem Aufnahmebereich 23 befindlichen Szene erstellt.
Wird das Glicksrad 3 aktiviert, werden laufend Abbilder der im Aufnahmebereich 23
befindlichen Szene erstellt, im vorliegenden besonderen Ausfiihrungsbeispiel werden zehn
Szenen pro Sekunde erstellt, d. h. es werden jede Sekunde zehn Aufnahmezeitpunkte
vorgegeben, zu denen ein Abbild der Szene erstellt wird. Hierbei wird sowohl der
Schwerpunkt 11 der jeweiligen Benutzer 1 detektiert sowie die Position der Hand 12 des
jeweiligen Benutzers 1 detektiert. Der Schwerpunkt und die Position der Hand des
Benutzers 1 liegen somit zu jedem Aufnahmezeitpunkt in Form von dreidimensionalen

Koordinaten vor.

Die Orientierung der Koordinaten ist im vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel so gewihlt,
dass der Koordinatenursprung im Drehpunkt des Gliicksrads 3 gewdhlt ist (Fig. 2, 3). Die
Z-Achse ist normal zur Ebene des Gliicksrads 3 angeordnet, die X-Achse verlduft

horizontal zum Boden und die Y-Achse verlduft vertikal zum Boden. Ganz grundsitzlich
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kann jede beliebige andere Orientierung der Kamera 2 vorgegeben werden, wenn sédmtliche
Koordinaten mit einer Koordinatentransformation in das oben beschricbene

Koordinatensystem transformiert werden.

In Bezug auf das Koordinatensystem wird ferner eine obere Hohenschwelle 13 und eine
untere Hohenschwelle 14 vorgegeben. Die obere Hohenschwelle 13 wird im vorliegenden
Ausfiihrungsbeispiel absolut vorgegeben und befindet sich etwa zwei Meter oberhalb des
Bodens. Alternativ kann die obere Hohenschwelle auch in Bezug auf die Y-Koordinate des
Schwerpunkts 11 des Benutzers 1 festgelegt werden und etwa 60 bis 80 cm oberhalb der
Y-Koordinate des Schwerpunkts 11 des jeweiligen Benutzers 1 festgelegt werden. Die
untere Hohenschwelle 14 kann analog der oberen Hohenschwelle 13 entweder durch
Angabe eines auf den Boden bezogenen Absolutwertes von etwa einem Meter oberhalb des
Bodens oder durch einen auf die Y-Koordinate des Schwerpunkts 11 des jeweiligen
Benutzers 1 bezogenen Wert festgelegt werden. So kann etwa ein Wert zwischen 40 und
60 cm unterhalb des Schwerpunkts des Benutzers 1 als untere Hohenschwelle 14 festgelegt
werden.

Das Drehen des Gliicksrads 3 stellt bei dieser Ausfiihrungsform der Erfindung ein
Zwischenspiel in einem Automatenspiel dar. Sobald das Automatenspiel auf einen der
Automaten 22 in einen Spielzustand gelangt, der das Zwischenspiel erfordert, wird das
Zwischenspiel aktiviert, das Zwischenspiel wird in einen Initialzustand A (Fig. 6) gesetzt.
Der Initialzustand dient dazu, dass sich der Benutzer 1 zum Drehen des Gliicksrads bereit
macht und seine Hand 12 in eine Position bringt, in der das Gliicksrad 3 drehen kann. Da
das Gliicksrad 3 in dieser besonderen Ausfilhrungsform der Erfindung von oben nach
unten gedreht wird, sollte der Benutzer 1 seine Hand vor dem Drehen des Gliicksrads 3

iiber der zuvor festgelegten oberen Héhenschwelle 13 heben.

Um das Heben der Hand 12 zu detektieren wird die Position der Hand stindig tiberwacht
und neu bestimmt und die Y-Koordinate der Position der Hand mit der oberen
Hoéhenschwelle 13 verglichen (Fig. 7). Sobald die Y-Koordinate der Position der Hand die
obere Hohenschwelle 13 tibersteigt, wird die Handhebegeste als vollendet angesehen. Das

Spiel gelangt vom Initialzustand A in eine Drehphase B.

Wihrend der Drehphase B bewegt der Benutzer 1 seine Hand 12 von oben nach unten,

wobei die Drehgeschwindigkeit o seiner Hand 12 festgestellt wird. Der Benutzer 1
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vollfithrt mit seiner Hand 12 und seinem Arm anschlieBend eine halbkreisférmige

Bewegung nach unten.

Wihrend der Drehphase B wird die Position des Gliicksrads 3 unmittelbar an die Position
der Hand 12 gekoppelt. Hierbei soll dem Benutzer 1 das Gefiihl vermittelt werden, dass er
das Gliicksrad 3 unmittelbar angreifen kann. Bewegungen der Hand 12 des Benutzers 1
sollen sich unmittelbar als Bewegungen des Gliicksrads 3 auswirken. Zu diesem Zweck
werden die Position des Schwerpunkts 11 des Benutzers 1 sowie die Position der Hand 12
des Benutzers 1 weiterhin laufend ermittelt. Die Position der Hand 12 des Benutzers 1 wird
in Bezug auf das vorstehend definierte Koordinatensystem durch die Koordinaten hand_X,
hand Y und hand Z angegeben, die Position des Schwerpunkts analog mit com X,
com_Y und com Z. Mittels der folgenden Formel wird ein Drehwinkel o errechnet, der in

weiterer Folge fiir die Drehung des Gliicksrads 3 herangezogen wird.

o = atan2(hand Y — com_Y, com_X — hand, X)

Der Drehwinkel a stellt den Winkel zwischen einer durch den Kérperschwerpunkt 11 und
die Position der Hand 12 verlaufende Geraden 15 und einer vorgegebenen senkrecht
stehenden und durch den Kérperschwerpunkt verlaufenden Bezugsgeraden 16 dar. (Fig. 8,
9)

Andert sich der Drehwinkel o zwischen zwei Aufnahmezeitpunkten um einen
vorgegebenen Wert Ac, so dndert sich auch der Drehwinkel o des Gliicksrads 3 um
denselben Wert Aa. Der Benutzer 1 hat somit durch die Bewegung seiner Hand 12
unmittelbaren Einfluss auf den Drehwinkel o des Gliicksrads. Es wird somit im
Wesentlichen eine unverzogerte Korrelation von weiteren Positionsverdnderungen der
Hand 12 zur Drehbewegung des Gliicksrads 3 hergestellt, so dass dem Benutzer 1 der

Eindruck vermittelt ist, dass das Gliicksrad 3 direkt mit seiner Hand 12 verbunden ist.
Die Anderung Ao des Drehwinkels o kann als Differenz zwischen dem Drehwinkel o an zu
einem vorgegebenen Aufnahmezeitpunkt t, und dem Drehwinkel a,; zum unmittelbar

vorangehenden Aufnahmezeitpunkt t,; ermittelt werden. Es ergibt sich somit:

A= 0y — O
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Kennt man die Differenz Ao zwischen den beiden Aufnahmezeitpunkten, so kann man die

Drehgeschwindigkeit o folgendermaflen berechnen:

0=Ao/At=Aa/(ty - ta1) = Aa * fps,

wobei fps der Anzahl der dquidistanten Aufnahmezeitpunkte pro Zeiteinheit entspricht.
Diese Geschwindigkeit o wird fortlaufend so lange bestimmt, bis die Position 12 der Hand

die untere Hohenschwelle 14 unterschreitet.

Im Zuge der Drehung durch den Benutzer 1 wird die Position seiner Hand 12 sowie die
Drehgeschwindigkeit o kontinuierlich ermittelt. Unterschreitet die Position der Hand 12
die untere Hohenschwelle 14, so wird die Ermittlung der Drehgeschwindigkeit @ beendet
und die zuletzt ermittelte Geschwindigkeit w. als Ausgangsgeschwindigkeit fiir die freie
Rotationsphase C des Gliicksrads herangezogen. (Fig. 6) Die Drehphase B wird beendet,

es beginnt eine freie Rotationsphase C.

Wihrend der freien Rotationsphase C wird die Bewegung eines realen Gliicksrads 3
simuliert, bei der der Benutzer 1 keine Méoglichkeit mehr hat, in die Rotation des
Gliicksrads 3 einzugreifen. Das Gliicksrad 3 ist gleichsam sich selbst tiberlassen und

kommt aufgrund seiner angenommenen Reibung von selbst zum Stillstand.

Zur Simulation der Drehung des Gliicksrads 3 wihrend der freien Rotationsphase C wird
das Gliicksrad 3 in periodischen Zeitabschnitten um bestimmte, d. h. der Drehwinkel o des
Gliicksrads 3 pro Zeiteinheit um einen vorgegebenen und von der Drehgeschwindigkeit o
abhingigen Wert erhoht, wobei die Drehgeschwindigkeit o kontinuierlich reduziert wird
(also ,,gebremst” wird), bis das Gliicksrad 3 letztlich zum Stillstand kommt. Mit dem
Stillstand des Gliicksrads 3 ist die freie Rotationsphase C beendet. Aufgrund des
Drehwinkels o im Zeitpunkt des Stillstands des Gliicksrads 3 kann schlieBlich das Ergebnis

der Drehung ermittelt werden.

Aufgrund dieses Ergebnisses kann etwa ein unterschiedlich hoher, dem Ergebnis der

Drehung entsprechender Gewinnbetrag ausbezahlt werden, es kdnnen aber auch in einem
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Folgespiel unterschiedliche Anfangszustinde gesetzt werden, d. h. das Folgespiel kann fiir

den Benutzer 1 leichter oder weniger leicht zu gewinnen sein.

Befinden sich mehrere Benutzer 1 und Zuseher 1' im Aufnahmebereich der Kamera 2 (Fig.
5), so konnen in einer besonderen Weiterbildung der Erfindung Aufnahmeprobleme derart
vermieden werden, dass lediglich der Schwerpunkt 11 und die Position der Hand 12 von
denjenigen Benutzern 1 bestimmt werden, die innerhalb des Aufnahmebereichs der
Kamera 2 als der Kamera 2 am néchsten identifiziert werden, d. h. deren Schwerpunkt 11
und Position der Hand 12 im vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel den geringsten Z-
Koordinatenwert aufweisen.

Alternativ konnen auch die Hand- und Schwerpunktsposition von all denjenigen Benutzern
1 ermittelt werden, die sich innerhalb eines bestimmten Bereichs befinden, insbesondere,
deren Z-Koordinatenwerte unterhalb einer vorgegebenen Abstandsschwelle Zmax (Fig. 3)

befinden.

Eine weitere bevorzugte Ausfithrungsform der Erfindung zeigt anstelle des vorstehend
dargestellten Vorgehens zur Bestimmung der Winkelgeschwindigkeit «© wihrend der
Drehphase B durch den Benutzer 1 ein vom Schwerpunkt 11 des Benutzers 1
unabhingiges Vorgehen, das m Folgenden als vektorbasierte
Drehgeschwindigkeitserkennung bezeichnet wird. Wahrend des Initialzustands A sowie
wihrend der freien Rotationsphase C unterscheidet sich diese bevorzugte
Ausfiihrungsform nicht von der vorstechend genannten ersten Ausfiihrungsform der

Erfindung.

Wihrend der Drehphase B wird bei dieser besonderen Ausfithrungsform der Erfindung
lediglich die Position der Hand 12, jedoch nicht die Position des Korperschwerpunkts 11
des Benutzers 1 fiir die Ermittlung der Drehbewegung laufend detektiert. Die Position des
Korperschwerpunkts 11 des Benutzers 1 wird lediglich ganz zu Beginn der Drehphase B
ein einziges Mal ermittelt und braucht spiter nicht mehr ermittelt zu werden. Es ist
insbesondere nicht erforderlich, dass der Benutzer 1 die Hand 12 um seinen
Korperschwerpunkt 11 dreht, vielmehr kann jede kreisartige Handbewegung zum Drehen
des Gliicksrads 3 herangezogen werden. Wie beim ersten Ausfiihrungsbeispiel der
Erfindung wird die Position der Hand 12 des Benutzers 1 laufend zu vorgegebenen

Zeitpunkten t, ermittelt.
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In einem ersten Schritt werden bei der Drehphase B die Position des Kérperschwerpunkts
und der Hand einmalig ermittelt. Die X-Koordinatenwerte der Position des
Koérperschwerpunkts 11 und der Hand 12 werden verglichen, sodass ermittelt werden kann,

ob eine Drehung mit der rechten Hand oder mit der linken Hand des Benutzers 1 erfolgt.

Nachdem ermittelt worden ist, auf welcher Seite des Korperschwerpunkts 11 sich die Hand
12 befindet, wird dieser ein initialer Drehwinkel oo=0sa zugewiesen. Es wird im
Folgenden davon ausgegangen, dass sich die Hand 12 bei der Uberschreitung der oberen

Hohenschwelle 13 an ihrer hochsten Position befindet.

Das alternative Verfahren benétigt fiir die weitere Berechnung nicht mehr die Position des
Koérperschwerpunkts 11 des Benutzers 1 sondern kommt lediglich mit den einzelnen zu
fortlaufenden Zeitpunkten aufgenommenen Positionen der Hand 12 aus. Es werden jeweils
hintereinander aufgenommenen Handpositionen zur Bestimmung des Drehwinkels o
herangezogen, wobei bei dieser Vorgehensweise versucht wird, Bewegungen der Hand 12,
die fiir die Rotation nicht relevant sind, beispielsweise Bewegungen auf das Gliicksrad 3
zu, d. h. in Z Richtung, oder Bewegungen in radialer Orientierung relativ zum Gliicksrad 3,
d. h. in Richtung zum oder vom Zentrum des Gliicksrads 3, zu unterdriicken und nur jene

Bewegungen heranzuziehen, die in Umfangsrichtung des Gliicksrads 3 erfolgen.

Im vorliegenden Ausfiithrungsbeispiel wird davon ausgegangen, dass sich die
Ausgangsposition der rechten Hand 12 auf einem Ausgangswinkel von o = 30° befindet.
Das Gliicksrad 3 ist hierbei so orientiert, dass ein Winkel von 0° am hochsten Punkt des
Gliicksrads 3 vorliegt und ein Winkel von 180° am tiefsten Punkt des Glicksrads 3

vorliegt.

Der Benutzer 1 vollfiihrt eine kreisartige Handbewegung beginnend mit einer Bewegung
nach rechts unten, wobei die Hand 12 hintereinander zu unterschiedlichen Zeitpunkten
unterschiedliche Positionen hp 0, hp 1, ... einnimmt. Die Koordinaten der einzelnen

Positionen der Hand 12 des Benutzer 1 werden jeweils mit

hp O=Thp 0 X, hp 0 Y, hp 0 Z],
hp 1=Thp 1 X, hp 1 Y, hp 1 Z],
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hp 2=Thp 2 X, hp 2 Y, hp 2 7],

bezeichnet. Zu zwei hintereinander aufgenommenen Zeitpunkten to und t; werden jeweils
die Handpositionen hp 0 und hp 1 ermittelt. Zum Zeitpunkt t; liegen dann sowohl die
Koordinaten der Handposition hp 0 zum Zeitpunkt to und hp 1 zum Zeitpunkt t; vor.
Ausgehend von diesen beiden Werten werden die beiden GréBen B0 und dO nach den

folgenden Formeln bestimmt (Fig. 5).

B0 =atan2(hp O Y-hp 1 Y,hp 1 X-hp 0 X)=095°
d0 =V((hp_1_X -hp_0_X)*+ (hp_1_Y - hp_0_Y)*)

Fiir einen allgemeinen Zeitpunkt t, kann diese Werte folgendermallen berechnet werden:

Bn=atan2(hp n Y —hp n+t1 Y,hp nt1 X -hp n X)
dn=+((hp nt1 X-hp n X)*+(hp ntl1 Y -hp n_Y)?)

Der Abstand dO entspricht hierbei dem Abstand zwischen den Handpositionen zum
Zeitpunkt to und t;. Fig. 11 zeigt die Handposition hp 0 im Ausgangswinkel von o 0 =
Ostart = 30°. Ferner ist dargestellt, dass eine Bewegung in Richtung der Koordinatenrichtung
+A eine unmittelbare Auswirkung auf den Drehwinkel o des Gliicksrads 3 hat, wihrend
eine Bewegung entgegen dieser Koordinatenrichtung, d. h. in Richtung -A den Drehwinkel
a entsprechend verringert. Eine Bewegung in radialer Richtung, d. h. in Bezug auf das
Gliicksrad 3 nach innen oder auflen entlang der Koordinatenrichtung +R oder -R hat keinen
Einfluss auf die Positionsidnderung des Gliicksrads 3, ebenso wenig, wie eine Bewegung

vom Gliicksrad 3 weg oder auf dieses zu.
Positionsdnderungen, die nicht unmittelbar entlang einer der Koordinatenrichtungen,
sondern schrig hierzu in einem Winkel AP0 verlaufen, kénnen gemidfl den folgenden
Vorschriften in Winkelldngen umgerechnet werden. (Fig. 12)

ABO=p0-0 0=065°

Dieser Winkel APn wird fiir samtliche Zeitpunkt t1, ..., tn bestimmt und wird allgemein mit

APpn=Pn-ao n
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festgelegt. Schrig zu den jeweiligen Koordinatenrichtungen R, A stechende Bewegungen
der Handposition kénnen nunmehr derart beriicksichtigt werden, dass die Anderung Aa. des
Drehwinkels o umso stirker ausfillt, umso mehr die Bewegung der Handposition in
Richtung der Koordinatenrichtung A erfolgt. Unter Zuhilfenahme der in Fig. 13
dargestellten Interpolationsfunktion f kann die Anderung Ao des Drehwinkels o

folgendermaflen erfolgen.

fexp = f(APn)
Aon = d0 * fexp * fsensitivity

Im vorliegenden besonderen Ausfiihrungsbeispiel entspricht die Interpolationsfunktion f
der Sinusfunktion. Fiir eine Drehung des Gliicksrads gegen den Uhrzeigersinn entspricht
die Interpolationsfunktion f(a) = sin(a). Zum Zeitpunkt t=0 erfolgt eine Gewichtung mit
fexp = f(Apn) = sin(65°) ~ 0,8.

Aon = d0 * sin(APn) * fsensitivity

Die Sensitivitdt fsensitivity wird im vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel mit 0,3 angegeben,
kann jedoch zwischen 0 und 1, insbesondere zwischen 0,1 und 0,4 variieren, je nachdem
wie stark sich Anderungen der Position Handstellung auf die Stellung des Gliicksrads
auswirken sollen. Nachdem die Anderung Aa des Drehwinkels o festgelegt ist, kann auf
Grundlage des zum Zeitpunkt tn vorliegenden Drehwinkels o zum Zeitpunkt tn ein

Drehwinkel fiir den Zeitpunkt tn+1 ermittelt werden.

ont+1 = an + Aa

Fiir den ersten Zeitschritt nach dem Start der Drehphase ergibt sich somit:

Aa=25*08*03=06°
al =30° +6°=36°

Um Manipulationen des Gliicksrads 3 zu vermeiden kann bei beiden dargestellten

Ausfiihrungsformen der Erfindung eine Mindestgeschwindigkeit vorgegeben werden,
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damit das Gliicksrad in die freie Rotationsphase eintreten kann (Fig. 14). Sofern die
Geschwindigkeit zu gering ist, kann wieder in die Initialphase A zurlickgekehrt werden

und es wird erneut auf das Heben der Hand 12 gewartet.

Die Drehphase B kann, wie im vorigen Ausfithrungsbeispiel dargestellt beendet werden,
wenn ecine unterer Hohenschwelle 14 unterschritten ist. Alternativ ist es jedoch auch
méglich, dass die Drehphase B beendet wird, wenn die Anderung des Drehwinkels o, einen
vorgegebenen Schwellenwert tiberschreitet.

In einer noch weiteren Alternative ist es moglich, das die Drehphase B beendet wird, wenn
eine bestimmte Winkeldnderung vollfithrt ist, d. h. die Drehphase B wird zu einem
Zeitpunkt t n beendet, zu dem o n - a0 einen bestimmten Schwellenwert iiberschreitet.
Kann wihrend der Drehphase B die Position der Hand 12 des Benutzers 1 nicht mehr
festgestellt oder ermittelt werden, so wird wieder in die Initialphase A zurtickgekehrt und
nach der Position der Hand 12 gesucht.

In einer noch weiteren Alternative oder zusitzlich ist es zur Erkennung der Beendigung der
Drehphase B vorgesehen, dass die Drehphase B beendet wird, wenn ein vorgegebener Zeit-
Schwellwert tsw, beispielsweise gemessen ab dem Zeitpunkt des Uberschreitens der oberen

Hohenschwelle 14, erreicht bzw. tiberschritten wird.

In der vorliegend beschriebenen Ausfiihrungsform wird ein Drehvorgang beschrieben, der
eine Drehung des Gliicksrads 3 nach unten beschreibt. Somit wird auch eine obere
Hohenschwelle 13 vorgegeben, deren Uberschreitung die Drehphase B einleitet. Alternativ
kann eine Drehung in einer horizontalen Ebenen oder von unten nach oben erfolgen. In
diesem Fall wird eine Schwelle jeweils in Bezug auf die jeweilige Drehbewegung
festgelegt. Unter der Hohenschwelle ist in diesem Fall eine Bereichsabgrenzung zu

verstehen, bei deren Verlassen die Hand 12 die jeweilige Drehphase B auslost.

In Fig. 15 ist schematisch eine Anordnung mit einer Kamera 2 mit zwei Sensoren 21
dargestellt. Die von den zwei Sensoren 21 erzeugten Signale werden einer
Erkennungseinheit 4 tibermittelt, die bei Aktivierung die Position der Hand (12) sowie des
Koéperschwerpunkts 11 eines im Aufnahmebereich der Kamera 2 befindlichen Benutzers 1
ermittelt. Diese Aktivierung erfolgt durch eine mit der Erkennungseinheit 4 verbundenen
Steuereinheit 5. Die Steuereinheit 5 ist mir den einzelnen Spiclautomaten 22 verbunden

und steuert ferner die Anzeigeeinheit 6 an, die das Gliicksrad 3 darstellt. Sofern ein
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Zwischenspiel gestartet werden soll, das das Drehen am Gliicksrad 3 als Bestandteil
enthdlt, wird vom jeweiligen Spiclautomaten 22 ein Aktivierungssignal an die
Steuereinheit 5 iibermittelt. Die Spielautomaten 22 und die Steuereinheit 5 sind am selben
Bus oder im selben Netzwerk angeordnet.

Bei Aktivierung wird die Steuereinheit 5 in einen Initialzustand gesetzt, bei dem die
Steuereinheit 5 die Erfassungseinheit 4 zur Ermittlung der Positionen des
Koérperschwerpunkts 11 sowie zur laufenden Ermittlung der Position der Hand 12 des
Benutzers 1 ansteuert und aktiviert. In dieser bevorzugten Ausfiihrungsform weist die
Steuereinheit 5 eine Vergleichseinheit zum Vergleich der ermittelten Position der Hand 12
mit einer vorgegebenen Hohenschwelle 13 auf. Bei Uberschreitung oder beim Passieren
dieser Hohenschwelle 13 durch die Position der Hand 12 wird der Initialzustand beendet

und die Drehphase B startet.

Vorteilhafterweise werden die vorstehend genannten Vorgidnge und Verfahrensschritte in
der Kamera 2, der Erkennungseinheit 4 und der Steuereinheit 5 mit einem Mikrocomputer
durchgefiihrt. Insbesondere werden die von der Kamera 2 abgegebenen Daten von der
Erkennungseinheit 4 timergesteuert oder tiber eine Interruptsteuerung erfasst und weiter

verarbeitet.
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Patentanspriiche:

1. Verfahren zum Betriecb eines Glicksrads (3) durch einen Benutzer (1), dadurch
gekennzeichnet,

- dass mittels einer Kamera (2) die Position des Korperschwerpunkts (11) und einer Hand
(12) des Benutzers (1) ermittelt werden,

- dass ecine obere Hohenschwelle (13) auf einen vorgegebenen Wert in Relation zum
Korperschwerpunkt (11) festgelegt wird und dass bei Uberschreiten der oberen
Hohenschwelle (13) durch die Position der Hand (12) eine Drehphase gestartet wird,
wihrend welcher Drehphase die Position des Gliicksrads (3) an die Position der Hand 12
gekoppelt ist und die Position der Hand (12) laufend ermittelt wird,

- dass die durch diec Bewegung der Hand (12) des Benutzers (1) vollfiihrte Bewegung
laufend ermittelt wird und ein Drehwinkel (o) ermittelt wird,

- dass die Winkelgeschwindigkeit (), das ist die zeitliche Anderungsrate des ermittelten
Winkels (o), laufend bestimmt wird,

- dass die Drehphase in Abhingigkeit eines Schwellwertes beendet wird und eine,
vorzugsweise unmittelbar vor dem Ende der Drehphase, laufend bestimmte
Winkelgeschwindigkeit (o) als Ausgangsdrehgeschwindigkeit (o) festgestellt wird und

- dass nach dem Ende der Drehphase eine freie Rotationsphase gestartet wird, wobei die
weitere Drehung des Gliicksrades (3) mit der Ausgangsdrehgeschwindigkeit (w.) als
Ausgangsgeschwindigkeit erfolgt und das Gliicksrad (3) laufend gebremst wird und bei
einer bestimmten Endposition zum Stillstand kommt und diese Endposition zur Verfiigung

gehalten wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass eine weitere Hohenschwelle
(14) auf cinen vorgegebenen Wert, insbesondere auf einen vorgegebenen Wert unterhalb
des Korperschwerpunkts (11), festgelegt wird, und bei Unterschreiten der weiteren
Hoéhenschwelle (14) durch die Position der Hand (12) die Drehphase beendet wird und die

freie Rotationsphase gestartet wird.
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3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die Drehphase
beendet und die freie Rotationsphase gestartet wird, wenn der wéihrend der Drehphase vom
Gliicksrad gegeniiber der Ausgangsstellung zuriickgelegte Winkel einen vorgegebenen
Schwellenwert iibersteigt und/oder wenn die Winkelgeschwindigkeit (w) einen

vorgegebenen Schwellenwert iibersteigt.

4. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass in
zeitlichen Abstinden der Drehwinkel (o) als Winkel zwischen einer durch den
Korperschwerpunkt (11) und die Position der Hand (12) verlaufende Geraden (15) und

einer vorgegebenen, insbesondere senkrecht stechenden, Bezugsgeraden (16) ermittelt wird.

5. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass zu Beginn
der Drehphase der Drehwinkel (o) auf einen Startwinkel astart = o0 gesetzt wird und
wihrend der Drehphase laufend zu vorgegebenen Zeitpunkten tn die Position (hp n) der
Hand (12) des Benutzers (1) ermittelt wird

hp n=[hp n X, hp n Y, hp n Z],

und dass zu jedem Zeitpunkt (tn) wihrend der Drehphase die folgenden Berechnungen
durchgefiihrt werden,
Bn=atan2(hp n Y —hp n+t1 Y,hp nt1 X -hp n X)
dn=+((hp nt1 X-hp n X)*+(hp ntl1 Y -hp n_Y)?)
APpn=Pn-ao n
fexp_n=1{(ABn)
Aon =d0 * fexp n * fsensitivity

on = an-1 + Aon
wobei an der Drehwinkel des Gliicksrads (3) zum Zeitpunkt tn ist und wobei vorzugsweise
f die Sinusfunktion ist und wobei fsensitivity einen Wert zwischen 0 und 1, insbesondere

zwischen 0,1 und 0,4 aufweist.

6. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass, die
Position der Hand (12) im Zeitpunkt des Uberschreitens der Hohenschwelle mit der
Position des Schwerpunkts (11) des Benutzers (1) in Bezug auf eine horizontal und normal

zur Ebene des Gliicksrads (3) verlaufenden Koordinatenrichtung verglichen werden und
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abhingig von diesem Vergleich eine Drehung des Gliicksrads im Urzeigersinn oder gegen

den Uhrzeigersinn angenommen wird.

7. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Gliicksrad (3) wéhrend der Drehphase und/oder wihrend der freien Rotationsphase bei
seinem jeweiligen Drehwinkel (o) auf einem Monitor (6) dargestellt wird und diese
Darstellung in vorgegebenen Intervallen aktualisiert wird, sodass eine Drehbewegung des

Gliicksrads (3) auf dem Monitor (6) wahrgenommen wird.

8. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Ermittlung der Position des Korperschwerpunkts (11) sowie der Hand (12) des Benutzers
(1) mittels einer 3D-Kamera (2) oder einer infrarotbasierten Tiefensensorkamera erfolgt,
wobei fiir eine Anzahl von Pixeln der jeweiligen Kamera (2) jeweils eine

Distanzinformation zur Kamera (2) ermittelt wird.

9. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass von
denjenigen Benutzern (1), die sich im Aufnahmebereich der Kamera (2) befinden,
ausschlieBlich derjenige Benutzer (1) zur Ermittlung der Drehbewegung des Gliicksrads

herangezogen wird, die der Kamera (2) am néchsten ist.

10. Anordnung umfassend eine Anzeigeeinheit (6) mit einem Monitor (6) zur Darstellung
eines Gliicksrads (3) sowie eine Erfassungseinheit (4) mit einer Kamera (2) zur Aufnahme
eines das Gliicksrad (3) drehenden Benutzers (1),

- wobei mit der Anzeigeeinheit (6) das Gliicksrad (3) zu vorgegebenen Zeitpunkten in
einem vorgegebenen Drehungswinkel (o) darstellbar ist,

- wobei die Erfassungseinheit (4) bei Aktivierung die Position der Hand (12) sowie des
Koéperschwerpunkts (11) eines im Aufnahmebereich der Kamera (2) befindlichen
Benutzers (1) ermittelt,

gekennzeichnet durch eine an die Erfassungseinheit (4) sowie an die Anzeigeeinheit (6)
angeschlossene Steuereinheit (5),

- wobei die Steuereinheit (5) bei Aktivierung in einen Initialzustand setzbar ist, bei dem die
Steuereinheit (5) die Erfassungseinheit (4) zur Ermittlung der Positionen des
Koérperschwerpunkts (11) sowie zur laufenden Ermittlung der Position der Hand (12) des

Benutzers (1) ansteuert,
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- wobei mit Hilfe der Steuereinheit (5) eine obere Hohenschwelle (13) auf einen
vorgegebenen Wert in Relation zum Korperschwerpunkt (11) festlegbar ist und ein
Vergleich der ermittelten Position der Hand (12) mit der oberen Hohenschwelle (13)
vornehmbar ist und bei Uberschreitung der oberen Hohenschwelle (13) durch die Position
der Hand (12) der Initialzustand beendet und eine Drehphase startet,

- wobei die Steuereinheit (5) wihrend der Drehphase die Position der Hand (12) laufend
ermittelt und den durch die Bewegung der Hand (12) des Benutzers (1) vollfithrten
Drehwinkel (o) laufend ermittelt und die Drehung des Gliicksrads (3) an die Bewegung der
Hand (12) koppelt, wobei sie weiters die Winkelgeschwindigkeit (o), das ist die zeitliche
Anderungsrate des ermittelten Winkels (o), laufend bestimmt,

- wobei die Steuereinheit (5) die Drehphase in Abhéngigkeit eines Schwellwertes beendet
und die unmittelbar vor dem Ende der Drehphase ermittelte Winkelgeschwindigkeit () als
Ausgangsdrehgeschwindikgeit (©), ermittelt und

- wobei die Steuereinheit (5) nach dem Ende der Drehphase eine freie Rotationsphase
startet, wihrend der die weitere Drehung des Gliicksrads (3) mit der so ermittelten
Ausgangsdrehgeschwindigkeit (w.) vornechmbar ist und das Glicksrad (3) laufend
gebremst wird und bei einer bestimmten Endposition zum Stillstand kommt und mit der

Steuereinheit (5) diese Endposition zur Verfiigung haltbar ist.

11. Anordnung nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass eine weitere
Hoéhenschwelle (14) auf einen vorgegebenen Wert, insbesondere auf einen vorgegebenen
Wert unterhalb des Korperschwerpunkts (11), festgelegt ist, und die Steuereinheit (5) bei
Unterschreiten der weiteren Hohenschwelle (14) durch die Hand (12) die Drehphase

beendet und die freie Rotationsphase startet.

12. Anordnung nach Anspruch 10 oder 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit
(5) die Drehphase beendet und die freie Rotationsphase startet, wenn der wéhrend der
Drehphase vom Gliicksrad (3) gegeniiber der Ausgangsstellung zurlickgelegte Drehwinkel
(o) einen  vorgegebenen  Schwellenwert  libersteigt und/oder wenn  die

Winkelgeschwindigkeit (o) einen vorgegebenen Schwellenwert libersteigt.

13. Anordnung nach einem der Anspriiche 10 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuerecinheit (5) eine Drehwinkelbestimmungseinheit aufweist, die in zeitlichen

Abstinden den Drehwinkel (o) als Winkel zwischen einer durch den Koérperschwerpunkt
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(11) und die Position der Hand (12) verlaufende Geraden (15) und einer vorgegebenen,

insbesondere senkrecht stechenden, Bezugsgeraden (16) ermittelt.

14. Anordnung nach einem der Anspriiche 10 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuereinheit (5) eine Drehwinkelbestimmungseinheit aufweist, die
- zu Beginn der Drehphase den Drehwinkel (o) auf einen vorgegebenen Startwinkel astart
=qo_0 setzt
- wihrend der Drehphase laufend zu vorgegebenen Zeitpunkten tn die Position (hp_n) der
Hand (12) des Benutzers (1) ermittelt
hp n=[hp n X, hp n Y, hp n Z], und
- zu jedem Zeitpunkt tn wihrend der Drehphase die folgenden Berechnungen durchfiihrt:
Bn=atan2(hp n Y —hp ntl Y,hp ntl X-hp n X)
dn=+((hp nt1 X -hp n X)*+(hp nt+1 Y -hp n_Y)?)
APpn=Pn-ao n
fexp_n=1(ABn)
Aon = d0 * fexp n * fsensitivity

on = on-1 + Aan
wobei an der Drehwinkel (o) des Gliicksrads (3) zum Zeitpunkt (tn) ist, und wobei
vorzugsweise f die Sinusfunktion ist und wobei fsensitivity einen Wert zwischen 0 und 1,

insbesondere zwischen 0,1 und 0,4 aufwelist.

15. Anordnung nach einem der Anspriiche 10 bis 14, gekennzeichnet durch eine weitere
Vergleichseinheit, die die Position der Hand (12) im Zeitpunkt des Uberschreitens der
Hoéhenschwelle mit der Position des Schwerpunkts (11) des Benutzers (1) in Bezug auf
eine normal zur Ebene des Glicksrads (3) und horizontal verlaufenden
Koordinatenrichtung vergleicht und abhédngig von diesem Vergleich ermittelt, ob eine

Drehung des Gliicksrads (3) im Urzeigersinn oder gegen den Uhrzeigersinn stattfindet.

16. Anordnung nach einem der Anspriiche 10 bis 15, dadurch gekennzeichnet, dass die
Anzeigeeinheit (4) das Gliicksrad (3) wihrend der Drehphase und/oder wihrend der freien
Rotationsphase bei seinem jeweiligen Drehwinkel (o) auf dem Monitor (6) darstellt wird
und diese Darstellung in vorgegebenen Intervallen aktualisiert, sodass eine Drehbewegung

des Gliicksrads (3) auf dem Monitor (6) wahrnehmbar ist.
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17. Anordnung nach einem der Anspriiche 10 bis 16, dadurch gekennzeichnet, dass die

Kamera (2) eine 3D-Kamera oder eine infrarotbasierte Tiefensensorkamera ist, mit deren

Hilfe fiir eine Anzahl von Pixeln jeweils eine Distanzinformation zur Kamera (2)

ermittelbar ist.

18. Anordnung nach einem der Anspriiche 10 bis 17, dadurch gekennzeichnet, dass eine
Auswahleinheit vorgesehen ist, die von denjenigen Benutzern (1), die sich im
Aufnahmebereich der Kamera (2) befinden, ausschlieBlich denjenigen Benutzer (1) zur
Ermittlung der Drehbewegung des Gliicksrads (3) auswihlt, die der Kamera (2) am

nédchsten ist.



