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@ Weichensteuerung fiir ein selbstfahrendes Bodenfordererfahrzeug.

@ Es ist eine Weichensteuerung fiir ein selbstfah-
rendes BodenfSrdererfahrzeug bekannt, das einen
Fiihrungsschuh aufweist, der in eine Fiihrungsschie-
ne eingreift. Der Flhrungsschuh ist, bezogen auf die
Fahrtrichtung, seitlich verlagerbar, damit an einer
Gabelung eine gewlinschte Fahrtrichtung auswéhlbar
ist. Die bekannte Weichensteuerung arbeitet mit
Elektromagneten, die auf dem Bodenbereich ange-
ordnet sind und auf den Flhrungsschuh einwirken.
Wird der Elektromagnet aktiviert, flihrt dies zum Ver-
schwenken des Fihrungsschuhs. Der Einsatz von
Elekiromagneten im Bodenbereich erfordert jedoch
einen hohen Aufwand. Deshalb wird vorgeschiagen,
im Bodenbereich Gabelungssignalelemente vorzuse-
hen, die Uber Sensorelemente im Bodenf6rdererfahr-
zeug ausgewertet werden und Antriebseinheiten flir
den FUhrungsschuh ansteuern.
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WEICHENSTEUERUNG FUR EIN SELBSTFAHRENDES BODENFORDERERFAHRZEUG

Die Erfindung betrifit eine Weichensteuerung
flir ein selbstfahrendes Bodenfdrdererfahrzeug, das
einen Flihrungsschuh aufweist. Der Flihrungsschuh
greift in eine Filhrungsschiene am Boden ein, wes-
halb das BodenfSrdererfahrzeug zwangsgeiiinrt
wird. Der Fiihrungsschuh ist so gelagert, daB, be-
zogen auf die Fahrtrichtung, ein seitliches Verla-
gern moglich ist. Mittels des seitlich verlagerbaren
Fihrungsschuhs kann in Gabelungsbereichen der
Fiihrungsschiene die gewlinschte Fahrtrichtung fiir
das Bodenf6rdererfahrzeug bestimmt werden.

Es ist bekannt, den Fiihrungsschuh durch Elek-
tromagnete zu verlagern, die an einer Gabelung
neben der Flihrungsschiene ausgebildet sind. Dazu
werden die Elekiromagnete angesteuert, wenn das
Bodenitrdererfahrzeug sich dem Gabelungsbe-
reich n&hert. Das Ausbilden von Elekiromagneten
mit den zugehdrigen Vesorgungsleitungen in den
Gabelungsbersichen erweist sich mitunter als auf-
wendig, wenn beispielsweise andere Maschinen
ortsfest im Gabelungsbereich angeordnet sind.

Es ist deshaib Aufgabe der Erfindung, eine
Weichensteuerung fiir ein selbstfahrendes Boden-
f&rdererfahrzeug zu schaffen, die in den Gabe-
lungsbereichen in sinfacher Weise ausbildbar ist.

Die Aufgabe der Erfindung wird durch die
Merkmale des kennzeichnenden Teils des Patent-
anspruchs 1 geldst.

Nach der Erfindung werden im Bereich einer
Gabelung Gabelungssignalelemente vorgesehen,
die, bezogen auf die Fahrtrichtung eines Bodenftr-
dererfahrzeuges, der Gabelung vorgelagert sind.
Die Gabelungssignalelemente werden durch Sen-
sorelemente abgetastet, die an dem BodenfSrde-
rerfahrzeug ausgebildet sind. D.h. erfindungsgem&s
signalisieren die Gabelungssignalelemente dem
Bodenitrdererfahrzeug das Anndhern an eine Ga-
belung und das Ansteuern eines Flihrungsschuhes
Uber Antriebseinheiten wird zum Bestimmen der
Fahririchtung in dem BodenfSrdererfahrzeug selbst
vorgenommen.

Erfindungsgem3RB ergibt sich damit der Vorteil,
daB nur so viele Steuermechanismen wie Boden-
f6rdererfahrzeuge vorzusehen sind. Dies wirkt sich
insbesondere bei grofen Fahristrecken mit vielen
Gabelungen aus, da als Gabelungssignalelemente
z.B. nur aufklebbare Markierungen erforderlich
sind. Die Gabelungssignalelemente sind folglich
leicht anzubringen, zu verdndern oder zu variieren.
Zusitzlich erfordern die Gabelungssignalelemente
keinen groBen Platzbedarf.

Nach der Erfindung sind optisch, induktiv oder
kapazitiv wirkende Sensorelemente vorsehbar, die
auf die entsprechenden Signale der Gabelungssi-
gnalelemente ansprechen. Folglich ergibt sich ein
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grofer Anwendungsbereich, da auf die verschie-
densten Sensorelemente und Gabelungssignalele-
mente zurlickgegriffen werden kann. Der mechani-
sche Steuerungsmechanismus in dem Bodenférde-
rerfahrzeug kann hierbei unveréindert bieiben.

Werden die Gabelungssignalelemente vor und
hinter der Gabelung angebracht, I8t sich dem
BodenfSrdererfahrzeug in einfacher Weise signali-
sieren, daB der Gabelungsbereich durchlaufen wur-
de. Das am Ende der Gabelung angeordnete Ga-
belungssignalelement signalisiert, daB der Fih-
rungsschuh in die Ruheposition zurlickgestellt wer-
den kann.

ist die Aniriebseinheit iber eine Schub- und
Zugstange mit dem Fiihrungsschuh verbunden, er-
gibt sich ein sinfacher mechanischer Aufbau, wobei
zusétzlich eine Riickstellfeder vorgesehen sein
kann, die den Flhrungsschuh nach dem Durchiau-
fen des Gabelungsbereiches in die Ruheposition
bringt. Die Rickstellfeder verringert die Mittel, den
Fuhrungsschuh in die Ruheposition zuriickzuset-
zen. Hierzu ist es nur erforderlich, die Aniriebsein-
heit, bei der es sich beispielsweise um einen Hub-
magneten, Spindelmotor oder Linearmotor handelt,
nicht weiter mit Antriebsenergie zu versorgen. Das
Rickstellen erfolgt dann selbsttétig.

Wird eine Haltesinrichtung vorgesehen, die den
verschwenkten Flihrungsschuh fiir die Zeitdauer ar-
retiert, damit das BodenfSrdererfahrzeug sicher die
gewiinschte Fahrtrichtung einnimmt, werden Fehl-
steuerungen vermieden, die das Bodenf&rderer-
fahrzeug in eine falsche Richtung lenken. Die Hal-
teeinrichtung kann mit den Gabelungssignalele-
menten zusammenwirken, die am Ende der Gabe-
lung ausgebildet sind. Hierdurch 148t sich in einfa-
cher Weise die Freigabe der Halteeinrichtung steu-
ern. Die Halteeinrichtung kann platzsparend aufge-
baut werden, wenn es sich hierbei um ein elektroni-
sches Zeitglied handelt.

Wird erfindungsgemiB eine Speichereinrich-
fung vorgesehen, die die Antriebseinheiten flir den
Fithrungsschuh ansteuert, 148t sich anhand der An-
zahl von Gabelungssignalelementen eine Kursvor-
gabe an dem Bodenfdrdererfahrzeug selbst einpro-
grammieren. Die Speichereinrichtung vergleicht
hierzu die Signale, die von den Sensorelementen
detektiert werden mit den entsprechend der Kurs-
vorgabe eingespeicherten Werten. Beispielsweise
signalisiert das dritte Gabelungssignalelement der
Speichereinrichtung, daB das Bodenf&rdererfahr-
zeug in eine rechte Fahrspur umgelenkt werden
soll.

Ausflihrungsformen der Erfindung werden
nachfolgend anhand der Zeichnung ndher be-
schrieben. Es zeigen:



3 EP 0 436 137 A2 4

Fig. 1 eine schematische Darstellung der Er-
findung mit einer Draufsicht auf ein
Bodenfdrdererfahrzeug, das in einem
Gabelungsbereich angeordnet ist;

eine Seitenansicht auf Antriebseinhei-
ten zum Steuern der Fahririchtung
des Bodenfbrdererfahrzeuges nach
Fig. 1, und

eine Draufsicht auf die in Fig. 2 darge-
stellien Antriebseinheiten.

In Fig. 1 ist ein BodenfSrdererfahrzeug 1 sche-
matisch in Draufsicht dargestellt, das sich einer
Gabelung 3 einer Fuhrungsschiene 2 néhert. Die
Fiihrungsschiene 2, bei der es sich z.B. um eine
Unterflur-Filhrungsschiene  handelt, gabelt sich
nach Fig. 1 in eine rechte Fahrbahn 4 und eine
linke Fahrbahn 5. Beidseitig zu der Fiihrungsschie-
ne 2 sind Gabelungssignalelemente 8 vorgesehen,
die dem Fahrzeug 1 das Anndhern an die Gabe-
lung 3 signalisieren. Die Gabelungssignalelemente
8 kdnnen unterschiedliche Informationen tragen
und beispielsweise anzeigen, um welche Fahrbahn
4, 5 es sich handelt. Je nach Anwendungsfall reicht
auch ein Signalelement 8 aus, die Steuerung der
Fahrtrichtung des Fahrzeuges 1 zu veranlassen.
Beispielsweise kann es sich bei den Signalelemen-
ten 8 um aufgeklebte Magnetsireifen, optisch oder
kapazitiv wirkende Markierungen handeln.

Signalelemente 8 werden durch Sensorelemen-
te 9 detektiert, die in dem Fahrzeug 1 selbst ange-
ordnet sind und folglich parallel zu der Flihrungs-
schiene 2 mitbewegt werden. Sobald die Sensor-
elemente 9 ein Signalelement 8 detekiieren, ge-
langt ein Signal zu der Steuerung 11, die das
dstektierte Signal auswertet. Die Steuerung 11 be-
thtigt Antriebseinheiten 10, die auf einen Flihrungs-
schuh 6 einwirken. Nach Fig. 1 ist der Fihrungs-
schuh 6 in einem Drehpunkt 7, bezogen auf die
Fahririchtung, seitlich verschwenkbar gelagert. Be-
vorzugt ist das vordere Ende des Filhrungsschuhs
6 zu siner Spitze 13 geformt. Der Fthrungsschuh 6
mit der Spitze 13 bewirkt, daB das Fahrzeug 1 in
der Flihrungsschiene 2 zwangsgefiihrt wird. In den
Bereichen der Gabelung 3 bewirkt der Flhrungs-
schuh 6 zusidizlich nach dem Verschwenken, daf
der Flihrungsschuh selbst in die gewlinschte Fahr-
bahn 4, 5 eingleitet. Ist beispielsweise nur ein Si-
gnalelement 8 vorgesehen und die Steuerung 11
dahingehend ausgelegt, daB das Vorhandensein ei-
nes Signalelementes 8 einem Abzweigen in die
rechte Fahrbahn 4 entspricht, so wird der Fih-
rungsschuh 6 durch die Antriebseinheiten 10 in Fig.
1 nach rechts im Uhrzeigersinn verschwenkt, wenn
das Sensorelement 9 das Signalelement 8 detek-
tiert. Ist kein Signalelement 8 vorgesehen, verbleibt
der in Fig. 1 gezeigte Flhrungsschuh 6 in seiner
Position, weshalb das Fahrzeug 1 in die geradlinige
Fahrbahn 5 einfdhrt. Je nach Anwendungsfall sind

Fig. 2

Fig. 3
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auch mehrere Signalelemente 8 vorsehbar, wenn
die Gabelung 3 mehrere Abzweigungen aufweist.
Durch die Wahl der Sensorelemente 8, die die
Position der Spitze 13 des Flihrungsschuhs 6 be-
stimmen, |48t sich jede von mehreren Fahrbahnen
sicher kennzeichnen. In dem Fahrzeug 1 kann zu-
sdizlich eine Speichereinrichiung 12 vorgesehen
sein, in der eine Kursvorgabe einprogrammiert ist.
Die Steuerung 11 wertet hierzu die von den Sen-
sorelementen 9 abgegebenen Eingangswerte aus
und vergleicht sie mit den abgespeicherten Wer-
ten. Hierzu kdnnen die Signalelemente 8 Informa-
tionen tragen, um welche Gabelung 3 es sich han-
delt. Zusammen mit den abgespeicherten Informa-
tionen 4Bt sich so die Fahriroute des Fahrzeuges 1
festlegen.

In den Figuren 2 und 3 ist das Fahrzeug 1 zur
vereinfachten Darstellung nicht vollsténdig abgebil-
det. Ziffer 2 zeigt eine Seitenansicht auf die An-
triebseinheiten 10, die Uber sine Schub- und Zugs-
tange 16 an dem Fihrungsschuh 6 angreifen. Der
Fuhrungsschuh 6, der in Fig. 2 in einer im Boden
18 eingelassenen Fiihrungsschiene 2 gleitet, ist
tiber eine Achse 14 und einen Ansatz 15 mit den
Schub- und Zugstangen 16 verbunden. Die An-
triebseinheiten 10 sind beidseitig zu dem Flh-
rungsschuh 6 angeordnet, weshalb sich ein sym-
metrischer Aufbau ergibt. Zwei Antriebseinheiten
10 werden vorgesehen, wenn es sich um beispiels-
weise schwere Fahrzeuge 1 handelt, wobei hier
zum Verschwenken des Flhrungsschuhs 6 die eine
Antriebseinheit 10 eine Schubkraft und die andere
Antriebseinheit 10 eine Zugkraft ausliben kann. Ge-
gebenenfalls reicht auch eine Antriebseinheit aus.
Wie in den Figuren 2 und 3 dargestellt, kann das
Zurlickflihren des Fiihrungsschuhs 6 in die Ruhe-
position durch Rickstellfedern 17 erfolgen, die auf
die Schub- und Zugstangen 16 aufgeschoben sind
und an dem Ansatz 15 angrsifen. Damit der Flh-
rungsschuh 6 nach dem Verschwenken flr eine
gewisse Zeitdauer seine Position beibehalt, damit
die Spitze 13 sicher in die gewlinschte Fahrbahn 4,
5 einfdhrt, wird bevorzugt eine Halteeinrichiung
(nicht dargestelit) vorgesehen. Die Halteeinrichtung
kann beispielsweise durch ein Zeitglied bestimmt
werden, das in der Steuerung 11 ausgebildet ist.

Anspriiche

1. Weichensteuerung flir ein selbstfahrendes Bo-
denfdrdererfahrzeug, das einen Fihrungs-
schuh aufweist, der in eine Filhrungsschiene
am Boden eingreift und der, bezogen auf die
Fahrtrichtung, seitlich verlagerbar ist, dadurch
gekennzeichnet, daB im Bodenbereich Gabe-
lungssignalelemente (8) vorgesehen sind, die
einer Gabelung (3) der Flhrungsschiene (2)
vorgelagert sind, und daB das BodenfGrderer-
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fahrzeug (1) Sensorelemente (9) aufweist, die
den Flhrungsschuh (6) liber Antriebseinheiten
(10) ansteuern.

Weichensteuerung nach Anspruch 1, dadurch 5
gekennzeichnet, daB die Sensorelemente (9)
optisch, indukiiv oder kapazitiv wirkende Sen-
soren sind, die auf zugehdrige Signale der
Gabelungssignalelemente (8) ansprechen.

10
Weichensteuerung nach Anspruch 1-2, da-
durch gekennzsichnet, daB an einer Gabelung
(3) bezogen auf die Fahririchtung des Boden-
fOrdererfahrzeuges (1) Gabelungssignalele-
mente (8) hinter der Gabelung (3) angeordnet 15
sind.

Weichensteuerung nach Anspruch 1-3, da-
durch gekennzeichnet, da8 die Antriebseinheit

(10) {ber eine Schub- und Zugstange (16) mit 20
dem Flhrungsschuh (6) verbunden ist.

Weichensteuerung nach Anspruch 4, dadurch
gekennzsichnet, daf die Schub- und Zugstan-
ge (16) eine Riickstellfeder (17) aufweist. 25

Weichensteuerung nach Anspruch 1-5, da-
durch gekennzeichnet, daB eine Halteeinrich-
tung vorgesehen ist, die den verschwenkten
FUhrungsschuh (6) fUr die Dauer der Gabe- 30
lungsdurchfahrt in richtungsweisender Ver-
schwenkposition arretiert.

Weichensteuerung nach Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, daB die Halteeinrichtung ein 35
elektronisches Zeitglied ist, das die Antriebs-
einheiten (10} ansteuert.

Weichensteuerung nach Anspruch 1-7, da-
durch gekennzeichnet, daB eine Speicherein- 40
richtung (12) flir die Kursvorgabe des Boden-
f6rdererfahrzeuges (1) vorgesehen ist, die die
Antriebseinheiten (10) flir den Fihrungsschuh
(6) ansteuert.
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