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Abstract (en)
The method involves determining a distance between a position of a measuring device and a known position of a reference mark (103). Another
distance between a position of the reference mark and a position of an object is determined. The position of the object is estimated from the
distances and the known position of the reference mark. The reference mark is located by evaluating a radiance factor that is measured by the
measuring device at an area of a container crane system. The mark is integrated into the area in a form-fit manner, where a surface of the mark has
a defined radiance factor. Independent claims are also included for the following: (1) a system for determining a position of an object in a container
crane system (2) a control program for a measuring device for performing a method for determining a position of an object in a container crane
system.

Abstract (de)
zur Ermittlung einer Position eines Objekts in einer Containerkrananlage wird ein erster Abstand zwischen einer Position einer Meßvorrichtung
und einer bekannten Position eines Referenzmarkers durch die Meßvorrichtung ermittelt. Ein zweiter Abstand wird zwischen der Position
des Referenzmarkers und der Position des Objekts ermittelt. Aus dem ersten und zweiten Abstand sowie aus der bekannten Position des
Referenzmarkers wird die Position des Objekts berechnet. Der Referenzmarker wird durch Auswertung eines durch die Meßvorrichtung an
einer Bodenfläche innerhalb der Containerkrananlage gemessenen Remissionsgrades geortet. Dabei ist der Referenzmarker im wesentlichen
formschlüssig in die Bodenfläche integriert und weist zumindest eine Oberfläche des Referenzmarkers einen definierten Remissionsgrad auf.
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