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(57) Zusammenfassung: Bei bekannten Systemen zur Be- 23
stimmung der Lage eines Fahrzeugs werden bekannte, |/
feststehende Merkmale genutzt. Das neue Hilfssystem soll 6
es ermoglichen, dass sich ein Fahrzeug auch an Objekten f21
(6), die in ihrer Position veranderbar sind, in der Lage be-
stimmt.

Das Fahrzeug (1) orientiert sich an abgestellten Objekten
(6). Die Position dieser Objekte (6) wird in einem Lagever-
waltungssystem aktualisiert und die Daten werden dem
Fahrzeug (1) zur Verfligung gestellt. Die Objekte (6) in der
Umgebung des Fahrzeugs werden durch einen bordeige-
nen Sensor (2) erfasst.

Mit dem Hilfssystem ist die Lagebestimmung eines Fahr-
zeugs (1) auch dann mdéglich, wenn natirliche oder kiinst-
liche, ortsgebundene Landmarken oder andere bekannte
Lagebestimmungsverfahren durch Kopplung und/oder Pei-
lung versagen.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Anordnung nach
dem Oberbegriff des Anspruchs 1.

[0002] Eine solche Anordnung ist aus der DE 35 38
908 A1 bekannt. In diesem Fall dient das System
zum Fihren von Robotern und fahrerlosen Flurfor-
derfahrzeugen. Bei nicht schienengebundenen Flur-
forderfahrzeugen kann eine automatische Fihrung
entlang von im Boden verlegten Induktionsschleifen
oder Strichen auf der Fahrbahn erfolgen. Weiterhin
werden solche Fahrzeuge auch nach Lasermarken
an den Wanden oder im Aufienbereich auch nach
GPS gefihrt. Diese Fihrungsmittel erfordern einen
erheblichen Aufwand an Material und Installation. Es
gibt haufig Situationen, dass die Lasermarken durch
Objekte zugestellt werden oder dass durch Gebaude,
Krane oder hochgestapelte Container kein ausrei-
chender GPS- Empfang mdglich ist. In diesem Fall
kann man gewisse Streckenabschnitte auch durch
Kopplung der Lage mit Hilfe von Odometriesensoren
und mit elektronischen Kreiseln zurucklegen. Nach
langeren Abschnitten bauen sich jedoch immer gré-
Rere Fehler auf, sodass dann die Lagebestimmung
nicht mehr ausreichend gegeben ist. Es bietet sich
nun an, dass das Roboter- bzw. fahrerlose Flurférder-
fahrzeug mit einem bordautonomen Ortungssystem
ausgerdstet ist, welches mit Hilfe von Abstandssen-
soren die Entfernung des Fahrzeugs zu den techni-
schen und naturlichen Merkmalen der seitlichen Be-
grenzung der Fahrbahn feststellt. Dabei ist jede Posi-
tion innerhalb des Operationsgebietes durch eine
charakteristische Kombination der ortsabhangigen
Fahrbahnbreite bzw. Lange gekennzeichnet. Die zu-
gehorigen Daten sind in einer elektronischen Land-
karte gespeichert. Bei den technischen bzw. kunstli-
chen oder naturlichen Merkmalen handelt es sich um
Bebauungsmerkmale, also dauerhafte Einrichtun-
gen.

[0003] In der Praxis ist es jedoch von Nachteil, dass
man auf diese Bebauungsmerkmale angewiesen ist.
Insbesondere bei groften Lagerflachen werden diese
Flachen mit zum Teil relativ hohen, transportierbaren
Einheiten zugestellt. Dann ist die Sicht zu den Bebau-
ungsmerkmalen nicht mehr gegeben und somit keine
weitere Orientierung maoglich.

[0004] Der im Patentanspruch 1 angegebenen Er-
findung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Hilfssystem
der eingangs genannten Art aufzuzeigen, mit dem
auch dann noch die Lage des Fahrzeugs bestimmt
werden kann, wenn keine Lagebestimmung an den
sonst bekannten kunstlichen oder natirlichen, orts-
gebundenen Merkmalen mdglich ist. Diese Aufgabe
wird durch die kennzeichnenden Merkmale in Paten-
tanspruch 1 geldst.

[0005] Die mit der Erfindung erzielten Vorteile kom-
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men dann zur Wirkung, wenn bspw. die dauerhaften
Referenzmarken an den Wanden nicht mehr sichtbar
sind bzw. der GPS-Empfang durch zu hoch gestapel-
te Container erschwert ist oder andere bekannte La-
gebestimmungsverfahren durch Kopplung und/oder
Peilung versagen. Nun wird das elektronische Lager-
verwaltungssystem genutzt. Hier sind die Daten bzw.
Belegzustédnde aller Stellplatze gespeichert. Dazu
sollte das Fahrzeug zunachst eine ungefdhre Anga-
be Uber seine Lage haben. Es ist in der Regel an ei-
nem bekannten Ort gestartet, an dem eine Peilung an
bekannten, ortsgebundenen Merkmalen, z. B. Laser-
flektoren, moglich war. Auf einem weiteren Teil des
Weges waren die Lasermarken dann nicht sichtbar,
sodass das Fahrzeug dann mittels Kopplung weiter
gefahren ist. Mit zunehmender Strecke wird jedoch
die Koppelnavigation immer ungenauer. Wenn nun
aber die bereits abgestellten Objekte, z. B. Europalet-
ten oder Container, in ihrer Position bekannt sind,
kann sich das Fahrzeug durch eine Erfassung der
Objekte in der Umgebung und durch einen Vergleich
mit der zu erwartenden Position in der Karte an den
belegten Stellplatzen orientieren. Somit ist es mdg-
lich, weitere transportable Objekte relativ genau ab-
zusetzen. Die auf der Hinfahrt ermittelten Werte
durch Kopplung werden mit der relativen Lageerfas-
sung an den Objekten verglichen und Uberprift. Bei
zu grofRen Abweichungen kdnnte auch ein Warnsig-
nal gegeben werden, sodass weitere Ma3hahmen
durch einen Bediener eingeleitet werden. In der Re-
gel ist die Zuverlassigkeit in der Lage erhéht worden.
Die Daten sind genauer.

[0006] Wenn das Fahrzeug nach dem Absetzen des
transportierten Objektes oder dem Aufnehmen des
Objektes die Kopplung fortsetzt bis wieder eine ge-
naue und absolute Lagebestimmung an feststehen-
den und kinstlichen Marken moglich ist, kénnen
durch die nachtragliche Bewertung der fortgesetzten
Kopplung auch Fehler der Kopplung systematischer
oder spontaner Art entdeckt werden bzw. Kalibrierun-
gen vorgenommen werden. Auch dieses hilft, die
Qualitat der Messungen zu verbessern.

[0007] Das Abstellen von Objekten ist, in der be-
schriebenen Weise, nur relativ genau, d. h. nur genau
in Bezug auf die bereits abgestellten Objekte. Beim
Wiederauffinden bzw. beim Aufnehmen von Objekten
ist dieses kein Problem. Hier wird ohnehin eine Ori-
entierung an dem aufzunehmenden Objekt notwen-
dig. So missen bspw. die Gabeln eines Gabelstap-
lers in die dafur vorgesehenen Nischen in den Palet-
ten einfahren und am Container sind die Offnungen
fur die Verriegelungsbolzen zu finden. Hierbei kann
das Hilfssystem, wenn es genau genug ist, d. h. also
auch ggf. im Nahbereich noch funktioniert, gute
Dienste erweisen. Ansonsten muss ein erweitertes
System die genaue Position von Objektkanten und
Objektecken bzw. Aufnahmedffnungen finden.
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[0008] Esistin organisierten Lagern Uiblich, dass die
Lagerware, der Lagerbehalter — mit anderen Worten
also das zu transportierende Objekt — auf bekannten,
zum Teil auch markierten Stellplatzen, abgestellt
wird. Beim Ein- bzw. Auslagern wird ein irgendwie ge-
artetes Lagerverwaltungssystem angesprochen, d. h.
der Belegzustand der Stellplatze ist bekannt. Die
Stellplatze sind in einer Karte definiert. Somit kann
das Fahrzeug seine vermutete Lage anhand der in
der Karte verzeichneten belegten Stellplatze Uber-
prufen.

[0009] Die durch bordeigene Sensoren erfassten
Objekte in der Umgebung werden mit den in der Kar-
te verzeichneten belegten Stellplatze in Ubereinstim-
mung gebracht bzw. auf ihre Identitat Gberprift. Bei
den Sensoren zur Erfassung der Objekte kann es
sich z. B. um Radar, Laser, Kamera usw. handeln. Im
Nahbereich ist auch Ultraschall méglich. Sensorkom-
binationen kdnnen allgemein die Qualitat, insbeson-
dere die Verfugbarkeit, und ggf. auch die Genauigkeit
erhohen.

[0010] Nach Anspruch 2 ist es vorteilhaft, dass das
Hilfssystem zur Unterstitzung eines Fahrzeugfah-
rers dient. Ggf. ist es ausreichend, dass der Fahrer
seinen ungefahren Startort eingibt bzw. sein unge-
fahrer Standort irgendwie bekannt ist und eine ge-
nauere Lagebestimmung durch die Umgebungser-
fassung ermittelt wird. Dann kann wahrend der Fahrt
eine fortlaufende Verfolgung durch die Koppelnaviga-
tion durchgefihrt werden. Wahrend der Fahrt
und/oder am Zielort kann wieder eine genauere La-
gebestimmung durchgefihrt werden, sodass der
Fahrer auch sicher ist, dass er den richtigen Platz er-
reicht hat. Hierbei ist es in der Regel nur notwendig,
dass eine Stellplatzgenauigkeit erreicht wird, denn
der Fahrer wird in der Regel das Aufnehmen und Ab-
setzen von den transportablen Objekten selbst
durchflihren.

[0011] Nach Anspruch 3 ist es von Vorteil wahrend
der Fahrt die Umgebung fortlaufend zu erfassen. Ggf.
befindet sich an einem zentralen Standort ein Rech-
ner mit dem Lagerverwaltungssystem. Die Daten
vom Fahrzeug kénnen per Funk Ubertragen werden
und hier mit den Solldaten des Lagerverwaltungssys-
tems verglichen werden.

[0012] Somit wird Gberprift, ob die aktuellen Daten
tatsachlich richtig sind. Wenn Fahrzeuge, die nicht
mit dem Erfassungssystem ausgestattet sind, Objek-
te unerlaubt entnommen oder hinzugestellt haben,
kann dieses somit festgestellt werden. Die in der Kar-
te verzeichneten belegten oder unbelegten Stellplat-
ze stimmen dann nicht mit den durch bordeigenen
Sensoren erfassten Objekte in der Umgebung Uber-
ein.

[0013] Das Hilfssystem ist nicht nur fir fahrerlose
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Fahrzeuge, sondern auch als Assistenzsystem fiir
Fahrzeuge mit Fahrer bzw. zur Teilautomatisierung
geeignet. Fur den Fahrer ist es insbesondere auch
dann von Vorteil, wenn er das Hilfssystem zur Ziel-
fuhrung fir sein Fahrzeug verwendet. Die Umge-
bungserfassung kann ihn dann fortlaufend dartber
informieren, wie weit es noch bis zu seinem Ziel ist
bzw. ob er rechts oder links abbiegen muss. Mdgli-
cherweise liegt auch eine Gefahrenstelle vor ihm und
er musste die Geschwindigkeit reduzieren.

[0014] Wenn er dann an seinem Zielort angekom-
men ist und es stehen hier bspw. mehrere transpor-
table Objekte, dann kann ihm das Hilfssystem — nach
Erfassung der Umgebung — mitteilen, welches der in
diesem Bereich stehenden Objekte das gesuchte ist.

[0015] Nach dem funften Anspruch ist es auch mdg-
lich, dass das System fir Gbereinandergestellte Ob-
jekte angewendet werden kann. Dieses ist bspw.
dann von Vorteil, wenn alle Stellplatze in der unteren
Ebene belegt sind, aber die oberen Ebenen nur teil-
weise belegt sind. Somit gibt es dann in den oberen
Ebenen wieder Unterscheidungsmerkmale.

[0016] Bessere Genauigkeiten erhalt man nach An-
spruch 6, wenn man die Daten der Umgebungserfas-
sung aufbereitet. Nicht nur, aber besonders im Still-
stand des Fahrzeugs, erhalt man ublicherweise eine
sehr grolRe Datenmenge bei der Umgebungserfas-
sung. Die einzelnen Messwerte weisen Fehler auf.
Durch Bewertung auf Plausibilitdt, Wahrscheinlich-
keit, grote Ubereinstimmung usw. l4sst sich die Um-
gebungserfassung soweit Uber der elektronischen
Karte verschieben, bis sie am besten passt.

[0017] Auch ein anderes Fahrzeug ist eine in ihrer
Position veranderbare Einheit und kann, wenn seine
Position bekannt ist, zur Umgebungserfassung bzw.
zur Lagebestimmung genutzt werden. Somit ist das
andere Fahrzeug nicht unbedingt ein Hindernis, son-
dern sogar quasi eine mobile Referenz.

[0018] Die Ausflihrungsbeispiele der Erfindung sind
in der Zeichnung dargestellt und werden im folgen-
den naher beschrieben.

[0019] Fig.1 Fahrzeug mit Fahrkurs und Stellplat-
zen in der Draufsicht

[0020] Fig. 2 Lagebestimmung durch Orientierung
an einem anderen Fahrzeug

[0021] Fig. 3 Erfassung eines realen Objektes

[0022] Fig.1 zeigt ein Fahrzeug 1, z. B. einen Ga-
belstapler, das mit einem bordeigenen Sensor 2 zur
Erfassung der Umgebung ausgestattet ist. Bei dem
bordeigenen Sensor 2 kann es sich hier z. B. um ei-
nen rotierenden Laserscanner handeln. Zum Abset-
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zen eines transportierten Objektes 16, z. B. einer Eu-
ropalette mit Ware, fahrt das Fahrzeug 1 zunachst an
einem fest vorgegebenen Fahrweg 3 entlang. Dieser
Fahrweg 3 kann durch einen Leitdraht in der Fahr-
bahn oder einen Strich auf der Fahrbahn, Transpon-
der, Magnete, GPS oder andere Systeme vorgege-
ben sein. Zu einem bestimmten Zeitpunkt biegt das
Fahrzeug 1 dann von dem vorgegebenen Fahrweg 3
ab, um das transportierte Objekt 16 an dem Stellplatz
17 abzusetzen. Durch Fehler in der Kopplung glaubt
es, dass es den Scheinweg 4 gefahren ist. Tatsach-
lich werden jedoch durch Erfassung der Umgebung
mittels des Sensors 2 die Konturen 7 einer Vielzahl
abgestellter Objekte 6 festgestellt. In Abstimmung mit
den Daten im Lagerverwaltungsrechner wird nun die
wahre Lage 5 des Fahrzeugs 1 ermittelt. Das Fahr-
zeug 1 orientiert sich an der Kontur 7, d. h. es erfasst
jetzt genauer an den abgestellten Objekten seine
Lage in Bezug auf den gesuchten Stellplatz 17.

[0023] Zu sehen ist in der Draufsicht eine Laserref-
lektionsmarke 14 an einer Wand. Solange diese Mar-
ke von dem Fahrzeug 1 einzusehen ist, ware eine
Feststellung der Richtung, jedoch nicht eine genaue
Bestimmung des Fahrzeugs 1 moglich.

[0024] Wenn keine weiteren Laserreflektormarken
14 sichtbar sind, kann allein hiermit keine Lage ermit-
telt werden. Wenn aber die Kontur 7 erfasst ist, kann
die Laserreflektormarke 14 mitbenutzt werden, um
die Lageermittlung zu Uberprifen oder zu verbes-
sern. Des weiteren zeigt die Fig. 1 dass, wenn die
abgestellten Objekte 6 hoéher sind als die Laserreflek-
tionsmarke 14, keine Sicht zwischen Fahrzeug 1 und
der Laserreflektionsmarke 14 moglich ist.

[0025] Darlber hinaus ist zu erkennen, dass bei ei-
nem Fahrzeug 1 mit Fahrer eine hervorragende As-
sistenz beim Finden eines zu holenden, gesuchten
Objektes 9 gegeben ist. Wenn das Fahrzeug 1 vor
mehreren Objekten 6 steht, kann durch Abgleich mit
dem Lagerverwaltungssystem und der Kontur 7 fest-
gestellt werden, welches von den Objekten 6 das ge-
suchte Objekt 9 ist.

[0026] Ein Nebenweg 13 fiihrt das Fahrzeug 1 zu ei-
nem Lkw- Stellplatz 12, auf dem sich ein Lkw 11 be-
findet. Fir den Lkw- Fahrer ist der Lkw- Stellplatz 12
durch farbliche Markierungen am Boden gekenn-
zeichnet. Das Fahrzeug 1 erkennt durch seinen Sen-
sor 2 die Lkw- Kontur 26 des Lkw 11. Da die Position
des Lkw 11 immer — je nach Fahrerkunst — variiert, ist
es hierbei von Vorteil, dass sich das Fahrzeug 1 rela-
tiv an dem Lkw 11 orientieren kann. Die absolute Po-
sition des Lkw 11 ist namlich nicht genau bekannt,
wohl aber die genaue Position des Ladeflachenstell-
platzes 27 auf dem Lkw 11. Dem Lagerverwaltungs-
system muss lediglich manuell oder automatisch mit-
geteilt werden, dass sich der Lkw 11 auf dem ihm zu-
geordneten Lkw- Stellplatz 12 befindet.
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[0027] Der bordeigene Sensor 2 ist ggf. auch in der
Lage, dauerhafte stationare Einrichtungen zu finden,
also quasi selbst zur absoluten Peilung der Lage bei-
zutragen. So kann man auch bei geeigneter Ausle-
gung ein Férderband 10 erkennen, das zur Ubergabe
der zu transportierenden Objekte 16 dient. Je nach
Art des Sensors 2, z. B. einem auch entfernungsmes-
senden Laserscanner, ist es teilweise moglich, Hin-
dernisse 18, die im Fahrweg stehen, zu erkennen.
Diese Hindernisse sind nicht im Lagerverwaltungs-
rechner verzeichnet und dienen daher nicht zur Ori-
entierung.

[0028] Als Sensor 2 zur Erfassung der Umgebung
bzw. der abgestellten Objekte 6, eignen sich bekann-
terweise, je nach gegebenen Bedingungen, Ultra-
schall, Mikrowellen oder optische Systeme. Insbe-
sondere im Innenbereich haben sich optische Syste-
me, z. B. Laserscanner wegen ihrer hohen Erfas-
sungsgenauigkeit, sehr bewahrt. Im AuRenbereich
kénnen aber gerade bei der Detektion von Contai-
nern Radarsensoren oder auch Kombinationen zwi-
schen optischen Sensoren und Radarsensoren bes-
ser geeignet sein. Im Nahbereich bieten sich wieder-
um, zur feineren Konturerkennung, Ultraschallsyste-
me an, insbesondere dann, wenn es auch noch dar-
um geht, die Objektkanten und Objektecken zu de-
tektieren. Dieses ist dann ggf. ein weiterer Nutzen
des Sensors 2 zur genauen Aufnahme des zu trans-
portierenden Objektes 16.

[0029] Bei Verwendung eines Laserscanners als
bordeigenen Sensor 2 muss beachtet werden, dass
er in geeigneter Hohe montiert wird, sodass er auch
die Objekte 6 tatsachlich erkennt. Méglicherweise ist
er dann so tief am Fahrzeug 1 montiert, dass er keine
360° Rundumsicht mehr hat. Auch ein kleineres
Sichtfeld kann ausreichend sein, andernfalls missen
mehrere bordeigene Sensoren 2 verwendet werden.
Kameras und z. T. auch Radarsysteme sind in der
Montage nicht in gleicher Weise héhenkritisch. Wenn
die Objekte 6 Ubereinander gestapelt sind, missen
ggf. ebenfalls mehrere Scanner eingesetzt werden,
um jede Ebene fir sich zu kontrollieren. Kamerasys-
teme kénnen u. U. mehrere Ebenen gleichzeitig kon-
trollieren.

[0030] In Fig. 1 handelt es sich um eine Prinzipskiz-
ze mit einem relativ einfachen Szenario. Mit Ein-
schrankungen ist abschnittsweise sogar eine Fuh-
rung des Fahrzeugs 1 nur nach den Konturen 7, ohne
Kopplung und ohne Peilung an kinstlichen Marken
moglich. Meistens findet man jedoch in der Praxis
eine deutlich hdhere Komplexitat mit vielen Stellplat-
zen an verschiedenen Stellplatzen, sodass eine Ob-
jekterfassung mit den bordeigenen Sensoren 2 nicht
immer zu einer eindeutigen Lagebestimmung fihrt.
Dann ist es wieder erforderlich, eine Peilung der Lage
automatisch durchzuftihren oder ggf. durch einen
Fahrer manuell einzugeben. Die Kopplung ist ohne-
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hin durch eine Wegerfassung an den Radern bzw. Er-
fassung der Geschwindigkeit und des Lenkwinkels
relativ einfach durchzufiihren. Auch im Betrieb mit
Fahrer hilft das System ganz wesentlich die Rickver-
folgbarkeit der Transportauftrage zu sichern.

[0031] Fig. 2 zeigt die Lagebestimmung durch Pei-
lung eines Fahrzeugs 1 unter einem auf Schienen 23
gefiuhrten Kran 20, z. B. einem Containerbriicken-
kran. Von dem Kran 20 sind nur die vier Stutzbeine
21 bzw. die zwei Schienenfahrwerke dargestellt. Das
Fahrzeug verfiigt Gber zwei bordeigene Sensoren 2.
Mit den bordeigenen Sensoren 2 werden die drei ab-
gestellten Objekte 6, z. B. Container, erkannt. Das
Fahrzeug 1 erkennt des weiteren zwei von den vier
Stutzbeinen 21. Das Fahrzeug 1 stellt also seine
Lage in Bezug auf den Kran 20 fest. Der Kran 20 hat
zuvor die drei Objekte 6 abgestellt und deren Position
relativ auf seine Position dem Lagerverwaltungssys-
tem mitgeteilt. Die aktuelle elektronisch verfugbare
Karte besteht in diesem Fall im wesentlichen aus den
Positionen der abgestellten Objekte 6. Das Fahrzeug
1 findet die abgestellten Objekte 6 in Bezug auf die
Position des Krans 20 wieder. Der Vorgang ist natur-
lich auch umkehrbar, d. h. das Fahrzeug 1 kann die
Objekte 6 unter dem Kran 20 abstellen, die Abstellpo-
sition relativ zum Kran 20 ermitteln und diese Position
an das Lagerverwaltungssystem bzw. zur Eintragung
in die elektronische Karte weitergeben.

[0032] Selbst, wenn man einen weiteren, scannen-
den Sensor 24 oben auf dem Dach des Fahrzeugs 1
hatte, mit dem man alle vier Beine 21 des Krans 20
direkt sehen kénnte, ware die Erfassung der Objekte
6 mit dem bordeigenen Sensor 2 zur Verbesserung
der Messgenauigkeit und Zuverlassigkeit von Vorteil.
Nachteilig bei dem scannenden Sensor 24 ist, dass
er unter dem symmetrischen aufgebauten Kran 20 fir
sich allein genommen keine eindeutige Richtungsan-
gabe ermittelt. Dieses ist jedoch durch die bordeige-
nen Sensoren 2 moglich.

[0033] Von Bedeutung ist, dass die Positionen von
Kran 20 bzw. deren Stiitzbeine 21 sowie die Positio-
nen der Objekte 6 bzw. ihre Stellplatze in der Karte
bzw. dem Lagerverwaltungssystem eingetragen sind.
Wenn sich die Objekte 6 unterscheiden, z. B. in der
GrolRe oder auch verschieden ausgerichtet sein kon-
nen, ist dieses ebenfalls im Lagerverwaltungssystem
bzw. in der Karte zu vermerken, damit die Positionen
eindeutig wiedergefunden werden.

[0034] Wenn der Kran 20 weggefahren ist, kann
sich das Fahrzeug 1 nur noch an den abgestellten
Objekten 6 orientieren. Die Genauigkeit der Lagebe-
stimmung hangt dann ganz wesentlich auch von der
Genauigkeit der Position der abgestellten Objekte 6
ab.

[0035] Fig. 3
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[0036] Ein Fahrzeug 1 das mit einem bordeigenen
Sensor 2, z. B. einem Laserscanner, ein abgestelltes
Objekt 6, z. B. eine Getrankekiste, erfasst, ist in
Fig. 3 in der Draufsicht dargestellt. Wenn das Objekt
6 eine ideale, geschlossene Oberflache hat, wird der
bordeigene Sensor 2 nur die hier dargestellte Kontur
7 sehen.

[0037] In der Praxis treten jedoch erfassungstech-
nisch gesehen ungilinstige Oberflachen auf. Contai-
ner bestehen z. B. aus Trapezblechen. Schwierig
sind auch Getrankekisten, da sie an den Seiten gro-
Rere Aussparungen haben. Bei der Erfassung der
Objekte 6 kann es dazu kommen, dass die Mess-
punkte 25 mehr oder weniger auch innerhalb der
Kontur 7 liegen. Die Messpunkte 25 sind aufzuberei-
ten, z. B. durch statistische Mittelwertsbildungen,
Ausblendung der Messpunkte 25 innerhalb der Ge-
trankekiste, Plausibilitatsprifungen usw. oder Kombi-
nationen davon.

[0038] Durch mehrmaliges Erfassen des Objektes 6
ergeben sich zusatzliche Messpunkte 25 Fehler
durch Messstreuungen kénnen sich hierdurch verrin-
gern lassen. Die Filterung dieser Daten, also die Auf-
bereitung der Messwertdaten, erfolgt vorteilhaft in ei-
nem Rechner.
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Diese Liste der vom Anmelder aufgefiihrten Doku-
mente wurde automatisiert erzeugt und ist aus-
schlieSlich zur besseren Information des Lesers auf-
genommen. Die Liste ist nicht Bestandteil der deut-
schen Pafent- bzw. Gebrauchsmusteranmeldung.
Das DPMA dbernimmt keinerlei Hafiung fir etwaige
Fehler oder Auslassungen.
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Patentanspriiche

1. Hilfssystem zur Lagebestimmung eines Fahr-
zeugs, das bereits Uber Mittel zur Kopplung und/oder
Peilung der Lage verfugt dadurch gekennzeichnet,
dass
— das Fahrzeug (1) mit einem oder mehreren bordei-
genen Sensoren (2) Objekte, die in ihrer Position ver-
anderbar sind, in der Umgebung erfasst,

— die erfassten Objekte (6) mit Objekten verglichen
werden, die in einer aktuellen, elektronisch verfiigba-
ren Karte eingetragen sind,

— sich die Objekte (6) auf bekannten Stellplatzen be-
finden,

— die Karte durch ein Lagerverwaltungssystem aktu-
alisiert wird und es sich bei den Objekten (6) um Be-
halter, Container, Paletten und/oder ahnliche in ihrer
Position veranderbare Einheiten handelt und dass

— durch die relative Lage des Fahrzeugs (1) in Bezug
auf die Objekte, die durch Kopplung und/oder Peilung
ermittelte Lage Uberprift bzw. zuverlassiger oder ge-
nauer bestimmt oder korrigiert wird.

2. Hilfssystem nach Anspruch 1 dadurch gekenn-
zeichnet, dass
— ein von einem Fahrer besetztes Fahrzeug (1) auf
seinem Fahrweg bzw. an seinem momentanen Auf-
enthaltsort in der Lage Uberpruft wird.

3. Hilfssystem nach einem der vorgenannten An-
spriche dadurch gekennzeichnet, dass
—wahrend der Fahrt die Objekte (6) in der Umgebung
erfasst werden und Uberprift wird, ob die erfassten
Daten mit den Objektdaten bzw. den belegten Stell-
platzen in dem Lagerverwaltungssystem uberein-
stimmen.

4. Hilfssystem nach einem der vorgenannten An-
spriche dadurch gekennzeichnet, dass
— es als Assistenzsystem zur Zielfiihrung genutzt
wird.

5. Hilfssystem nach einem der vorgenannten An-
spriche dadurch gekennzeichnet, dass
— mehrere Objekte (6) Ubereinander gestapelt sein
kénnen und dass auch die Erfassung in mehreren
Ebenen erfolgt.

6. Hilfssystem nach einem der vorgenannten An-
spriche dadurch gekennzeichnet, dass
— zur Auswertung der Umgebungserfassung eine Da-
tenaufbereitung verwendet wird.

7. Hilfssystem nach einem der vorgenannten An-
spriche dadurch gekennzeichnet, dass
— auch Fahrzeuge, deren Standort bekannt ist, zur
Umgebungserfassung genutzt werden.

Es folgen 2 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen

Fig. 1
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Fig. 2

Fig. 3
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