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Abstract (en)
The method involves surveying a destination location using at least one master measuring system e.g. a camera (5) which travels freely at least one
axis, and at least one mark located at one side of a transport facility (1). The camera respectively delivers object position to a slave (10) e.g. a laser
scanner. The camera is either itself an object mark for the slave or positions a corresponding object mark for the slave. The slave determines the
position of the object mark and positions the load reception facility e.g. a spreader (14) with or without goods opposite the object mark set by the
master. The load reception facility travels in to the required position, for the reception or the discharge of goods.

Abstract (de)
Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zum automatischen Positionieren eines von zwei gegeneinander beweglichen Objekten, insbesondere
einer Krananlage mit Lastaufnahmemittel (14) gegenüber einem die umzuschlagenden Güter (2) tragenden Transportmittel (1). Bei der
erfindungsgemäßen Einrichtung erfolgt über mindestens ein in mindestens einer Achse frei verfahrbares Mastermeßsystem (4) und mindestens
eine seitlich dazu am Transportmittel (1) befindliche Marke (3) die Vermessung eines Zielortes, wobei mindestens ein Master (5,6) jeweils einem
Slave (10) eine Zielposition liefert, indem er selbst oder ein Teil von ihm eine Zielmarke (7) für den Slave (10) darstellt und/oder eine entsprechende
Zielmarke (13) für den Slave (10) positioniert. Der Slave (10) erfaßt die Position der Zielmarke (7) und das Lastaufnahmemittel (14) wird mit oder
ohne Gut (2) gegenüber der vom Master (3,6) eingestellten Zielmarke (3) positioniert, wobei über ein vom Slave (10) Lastaufnahmemittel (14) in die
erforderliche Position zum Aufnehmen oder Absetzen des Gutes (2) verfahren wird. <IMAGE>
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