Title: METHOD AND DEVI CE FOR DETRCTDRE TRRY30SI TION OF A VEHI CLE IN A G VEN
AREA [ERR] Abstract: The invention relates to a nethod and a device for

detecting the position of a vehicle in a given area (100),
especially a storage facili ty Tﬂe(tll égériaﬁ%/e met hod corrpri ses the

ol hrimg? PhSRRarkSRhas Al gmlre%r SRk [ENSR ptgEL g e

tsamm burG I espect ive
reference position of the veh| cle F4) i s aut omat

predeterm ned | ocations (01-04) i I’ISI SR -_-.-_ gi-ven—area ( r t he
vehi cl e ((Fh-Welt)rginizstive SirgeigigesrRigpomdi oAt i on -(01-04); .
position of the lwemaobaes Blb-F4) |ns B given area (1 ted
by neans of vectorial summtion of the&8¥ected increnental niﬁ'é%nent

vect ors widdHnteregpeddes Verdiiantishyngsdatuinon vect or (4P lmtﬁéattom@\@r%g"f'@ﬂw'éww
position. Autbrigbnuar 2081 €2#R388%on is BET ed out 2(1A] L2, mvB)
whi ch i '

S—ar+arged—en—the—vehtete—{H——F4r—anrd—nteracts—t+r—ea—contacttess
manner WSt Hntgrnatipnals Prten tkinsyibkatinf: G BGRI D3 A2 ki ngGgWB)[Dﬁ”?ﬁlﬂhféethébr1r2‘é§p9cbﬁél Meghen
| ocation $01 0 % exhi bi ting

21) Internationales Aktenzeichen: PCT/EPOO/06951
(72) Erfinder; und
(75) Erfinder/Anmelder (nur fiir US):

[DE/DE}; Rosa-Luxemburg-Plaiz 1,

IRMER, Jochen
D-80637 Miinchen

(22) Internationales Anmeldedatum:
20. Juli 2000 (20.07.2000)

(DE).
(25) Einreichungssprache: Deutsch
(74) Anwalt: BARTH, Stephan-Manuel; Reinhard, Skuhra,
(26) Verdffentlichungssprache: Deutsch Weise & Partner GbR, Postfach 44 01 51, D-80750

Miinchen (DE).

(30) Angaben zur Prioritit:
199 38 345.6 13. August 1999 (13.08.1999) DE (81) Bestimmungsstaaten (national): AE, AL, AM, AT, AU,
AZ,BA, BB, BG, BR, BY, CA, CH, CN, CU, CZ, DE, DK,
EE, ES, FI, GB, GD, GE, GH, GM, HR, HU, ID, IL. IN,

IS, JP, KE, KG, KP,KR,KZ,LC, LK, LR, LS, LT, LU, LV,

(71) Anmelder (fiir alle Bestimmungsstaaten mit Ausnahme
von US): ISOCOM AUTOMATIONSSYSTEME

[Fortsetzung auf der néichsten Seite]
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(37) Abstract: The invention relates
to a method and a device for detecting
the position of a vehicle (F1-F4) in a
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given area (100), especially a storage
facility. The inventive method comprises
the following steps: the size and angle
of incremental movement vectors relating
to the movement of the vehicle (F-1) is
detected; a respective reference position
of the vehicle (F1-F4) is automatically
determined at predetermined locations
(01-04) inside the given area (100)
whenever the vehicle (F1-F4) passes
a corresponding location (Q1-04); the
current position of the vehicle (F1-F4)
inside the given area (100) is detected
by means of vectorial summation of
the detected incremental movement
vectors with respect to the location vector
of the temporary reference position.
Automatic  determination is  carried
out by a sensor (L1, L2, MS) which
is arranged on the vehicle (F1-F4) and
interacts in a contactless manner with a
respective referencc marking (MS) in the
corresponding location (O1-04) exhibiting
reflecting and non-reflecting areas (RI,
R2; D) which are scanned simultaneously

O by the vehicle (F1-F4) by means of at least two signals (S§T1,ST2). The coordinates (x,y) of the reference position and, optionally,

W

the anglc of passage (o) are determined by evaluating the variation in time of the reflected intensity of said signals (ST1,5T2).

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]

T

*ACTION*




reflecting and non-reflecting areas (R, which are scanned sinmultaneously
by the vehicle (F1-F4) by neans of at |east two signals (ST1, ST2). The
coordi nates (x,y) of the reference position and, optionally, the angle of
passage (a) are determ ned by evaluating the variation in tine of the
reflected intensity of said signals (STI,ST2). [err] WO 01/13192 Al M.
MG MK MN. MV MX, NO. NZWELOQ1/ABI1ROARU. Veroffentlicht: SD. SE, SG
SI. SK —SE—F3F—1tM—TR 1T, UA~ UG US. - H1t international em
Recherchenbericht. Uz VN, YU, 7 -y r Al auf der Jrir Anderungen der
aepr uche el ey R S s B N R e adaphobh, Tal |
Ander ungenj ( Ai)u eSiw nungsst aat en (r egi-onal dplay ARIPORPatcentr ,ﬁn@-ﬂ.che geltenden
eintrejjen. GM KE. LS. MN M, SD, SlL, Sz, A&FZerofd@icninyd wiadiiel. /4 dedrese”
Pat ent ((%NPCSM‘;“W,;‘E%’;%’%;ZE@F?M; . TMe™dtir opai sches Patent (AT, BE,
CH, Cy, DECfi‘:c "al‘jf, Az BYZid. K En. Ad anguder Zwei huchst ahen- Codes, and der
anderen  FRropfaks pdaR.(at BE. cTcy. bl DRIVES. FINL zur PAkar«@E)er 2v@bRksiaRatCedst wibieureifgen
W rd aul dri ol & ONGNC (MG Al Mot edlemyisy BBy, e e oo A
GN. GW M. (BFNR, CNES. CG8¥e§A 4NdC RO 8 Mt i Grfey7 i AlE A G VERsT FEgUl Uren
Ausgabe SR OYTG). der PCT-Gazette verw esen. (5/) Zusamrenfassung: Die
vorl i egende Erfindung schafft ein Verfahren and eine Vorrichtung zur

Er f assung der Position von einem Fahrzeug (FlI-F4) in einemvorgegebenen
Bcreich (100), inshesonderc einer Lagereinrichtung. Es erfolgen ein

Erf assen des Betrages and des W nkel s i nkrenental er Bewegungsvektoren der
Bcwegung des Fahrzeuges (FI -F4); ein autonmatisches Festl egen ei-
nerjeweil i gen Bezugsposition des Fahrzeuges (Fl1-F4) an vorbestimten Oten
(01-04) innerhalb des vorgegebenen Bereichs (100) jedesmal darn, wenn das
Fahrzeug (FI -F4) eincn cntsprechenden Ot (01-04) passiert; and ein
Erfassen der aktuellen Position des Fahrzeuges (Fl-F4) in dem vorgegebenen
Berei ch (100) durch vektorielle Sumation der erfassten inkrenental en
Bewegungsvek- toren zum O'tsvektor der nonentanen Bezugsposition. Dabei

wi rd das automati sche Festlegen mttcls einer am Fahrzeug (F1-F4)
angebrachten zweiten Sensoreinrichtung (L 1, L2; MS) durchgefiihrt, welche
kontaktlos mt einer jeweiligen Bezugsmarki erung (M5S) am entsprechenden
Ot (01-04) innerhalb des vorgegebenen Bereichs (100) zusamrenw rkt, die
refl ekti erende and nicht reflektie- rende Bereiche (R, R2; D) aufweist,

di e das Fahrzeug (F1-F4) gleichzeitig mttels m ndestens zweier Signale
(ST1, ST2) abtastet, wobei die Koordinaten (x, y) der Bezugsposition and
optionel |l erwei se der Durchfahrtsw nkel (a) durch Auswertung des
Zeitverlaufs der refektierten Intensitat der Signals (ST1, ST2) ermttelt
wer den.

(57) Zusammenfassung: Die vorliegende Erfindung schafft ein Verfahren und eine Vorrichtung zur Erfassung der Position von
einem Fahrzeug (F1-F4) in einem vorgegebenen Bereich (100), inshesondere einer Lagereinrichtung. Es erfolgen ein Erfassen de.s
Betrages und des Winkels inkrementaler Bewegungsvektoren der Bewegung des Fahrzeuges (F1-F4), ein automatisches chlcgen ei-
ner jeweiligen Bezugsposition des Fahrzeuges (F1-F4) an vorbestimmten Orten (01-04) innerhalb des vorgegebenen Bercw.h.s (100)
jedesmat dann, wenn das Fahrzeug (F1-F4) eincn entsprechenden Ort (O1-O4) passiert; und ein Erfassen der aktuellen Position des
Fahrzeuges (F1-F4) in dem vorgegebenen Bereich (100) durch vektorielle Summation der erfassten inkrementalen Bewegungsvek-
toren zum Orisvektor der momentanen Bezugsposition. Dabei wird das automatische Festlegen mittcls einer am Fahrzeug (F1-F4)
angebrachten zweiten Sensoreinrichtung (L1, L2: MS) durchgefiihrt, welche kontaktlos mit einer jeweiligen Bezugsmarkierung (MS)
am entsprechenden Ort (O1-04) innerhalb des vorgegebenen Bereichs (100) zusammenwirkt, die reflektierende und nicht reflcktie-
rende Bereiche (R1, R2: D) aufweist, die das Fahrzeug (F1-F4) gleichzeitig mittels mindestens zweier Signale (ST1, ST2) abtastet,
wobei dic Koordinaten (x, y) der Bezugsposition und optionellerweise der Durchfahrtswinkel (&) durch Auswertung des Zeitverlaufs
der reflektierten Intensitit der Signale (ST1, ST2) ermittelt werden.



