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(57)  Die Erfindung betrifft ein Uberdachungssystem
mit einer motorisch bewegbaren Uberdachung (UD) und
einem Untergrund (U), auf dem die motorisch bewegbare
Uberdachung (UD) angeordnetist, bei dem die motorisch
bewegbare Uberdachung (UD) ein erstes (E1) und ein CTRL
letztes Element (EL) aufweist, wobei das erste Element

(E1) ortsfest auf dem Untergrund (U) anordenbar ist und M2
das letzte Element(EL) beziiglich des ersten Elements R SL.s R1.
(E1) entlang einer vorgegebenen Linie (L) zwischen einer S e e e 777777 /uq{:'/ 7 ><§
Anfangsposition (P1) und einer Endposition (P2) verfahr- o ““se u
bar ausgestaltet ist, bei dem das letzte Element(EL) we-

nigstens eine erste (M1) und eine zweite Motoreinheit

(M2) mit einer jeweiligen Radeinheit (R1, R2) aufweist,

bei dem die Uberdachung (UD) eine Steuereinheit

(CTRL) zum Steuern der beiden Motoreinheiten (M1, M2) EL

aufweist, wobei erfindungsgemal vorgesehen ist, dass

das letzte Element(EL) an seiner dem Untergrund (U) — SL
zugewandten Seite (US) wenigstens eine quer zur vor- ) rard ] 7T TTRTTTT777 /\/1(
gegebenen Linie (L) angeordneten Sensorleiste (SL) mit us se u
einer Mehrzahl von Sensoren (S) aufweist, und dass der Fig. 5
Untergrund (U) entlang der vorgegebenen Linie (L) eine

Mehrzahl von Sensorgegenstiicken (SG) aufweist.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Uberda-
chungssystem gemall dem Oberbegriff von Patentan-
spruch 1 sowie ein Verfahren zum Betrieb einer moto-
risch betatigbaren Uberdachung. Ein gattungsgemaRes
Uberdachungssystem ist aus der DE 20 2013 009 331
U1 bekannt.

[0002] Die Uberdachungen derartiger Uberdachungs-
systeme, die Ublicherweise aus mehreren, in sich ver-
fahrbaren Elementen bestehen, dienen beispielsweise
im Freien dazu, um im ausgefahrenen Zustand ("Uber-
dachung geschlossen") Schwimmbecken oder Freisitze
vor negativen Witterungseinflissen zu schitzen. Will
man so geschiitzte Schwimmbecken oder Freisitze je-
doch benutzen, so lassen sich die Elemente derart in-
einander verfahren, d. h., schieben, dass das Schwimm-
becken bzw. der Freisitz zumindest zum Giberwiegenden
Teil nicht mehr tiberdacht ist ("Uberdachung geéffnet").
[0003] Beim Betitigen einer solchen Uberdachung, d.
h., beim Offnen und SchlieRen, besteht jedoch die Ge-
fahr, dass die einzelnen Elemente miteinander verkanten
und/oder sich nicht entlang einer gemeinsamen Linie be-
wegen (z. B. seitlich ausbrechen, von oben betrachtet)
und so das Betatigen der Uberdachung erschweren oder
gar verhindern. Deshalb wird eine solche Uberdachung
herkdmmlich mittels externer Fiihrungsschienen gefiihrt,
so dass solche Nachteile nicht mehr auftreten kdnnen.
Allerdings haben derartige Fiihrungsschienen ebenfalls
gravierende Nachteile: sie sind Stolperfallen, in denen
man z. B. mit Schuhen, insbesondere solchen mit kleinen
Absétzen, oder aber auch mit den Zehen beim barfuss
Gehenhangen bleiben kann, was bekanntlich zu Stiirzen
mit z. T. gravierenden Folgen fiihren kann. Um diese
Gefahr zu bannen, kdnnte man naturlich die freien Rau-
me innerhalb der Fihrungsschienen bei Nichtgebrauch
mit Flllmaterial wie z. B. Leisten oder Sand ausfiillen
und so diese Stolperfallen entscharfen. Allerdings muss
man dann vor jedem Gebrauch der Uberdachung das
Fillmaterial wieder entfernen, was zumindest lastig ist.
[0004] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, ein
Uberdachungssystem zu schaffen, das méglichst wenig
Nachteile aufweist und das insbesondere die vorgenann-
ten Nachteile vermeidet. Aufgabe der vorliegenden Er-
findung ist es weiterhin, ein Verfahren anzugeben zum
Betreiben einer motorisch betatigbaren Uberdachung.
[0005] Die vorstehend genannte DE 20 2013 009 331
U1 offenbart ein Uberdachungssystem ohne Filhrungs-
schienen. Mit der vorliegenden Erfindung soll eine wei-
tere LOsung bereitgestellt werden.

[0006] Diese Aufgabe wird bei einem gattungsgema-
Ren Uberdachungssystem mit den kennzeichnenden
Merkmalen von Patentanspruch 1 geldst sowie beieinem
Verfahren zum Betreiben einer motorisch betatigbaren
Uberdachung durch die Merkmale von Patentanspruch
5. Vorteilhafte Aus- und Weiterbildungen sind in jeweili-
gen Unteranspriichen gekennzeichnet.

[0007] Nachstehend wird die Erfindung anhand einer
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Zeichnung naher erldutert. Dabei zeigen:

Die Fig. 1und 2 ein bekanntes Uberdachungssystem
in Seitenansicht; je 1mal in auseinandergezogenem,
d. h., in geschlossenem Zustand und in zusammen-
geschobenem, d. h., in gedffnetem Zustand,

die Fig. 3 das Uberdachungssystem nach den Fig.
1 und 2 in Draufsicht, jedoch in halb geéffnetem Zu-
stand,

die Fig. 4a und 4b rein schematisch einen mdglichen
SchlieRvorgang, und

die Fig. 5 bis 7 mit Teilfig. 6a und 7a Ausfihrungs-
beispiele des erfindungsgemaRen Uberdachungs-
systems bzw. Teile davon.

[0008] Figur 1 zeigt, wie bereits angegeben, ein be-
kanntes Uberdachungssystem in Seitenansicht. Die
Uberdachung UD des Uberdachungssystems ist dabei
auf einem Untergrund U angeordnet. Der Untergrund U
mag z. B. ein Schwimmbecken oder ein Freisitz sein. Die
Uberdachung UD ist in voll ausgefahrenem Zustand ge-
zeigt. Sie weist mehrere Elemente auf, namlich ein erstes
Element E1, ein letztes Element EL sowie zwischen die-
sen Elementen E1, EL angeordnete weitere Elemente
E2 und E3. Das erste Element E1 ist ortsfest auf dem
Untergrund U angeordnet, kann aber auch verschiebbar
angeordnet sein. Das letzte Element EL und die weiteren
Elemente E2, E3 sind gegen das erste Element E1 ent-
lang einer geraden Linie (in Fig. 2 mit beidseitigen Pfeilen
dargestellt und mit dem Bezugszeichen "L" bezeichnet)
auf das erste Element E1 hin (und auch wieder zuriick)
frei verfahrbar, z. B. zumindest grof3tenteils in das erste
Element E1 hinein. Dieser Zustand ist in Fig. 2 darge-
stellt, die das erfindungsgeméRe Uberdachungssystem
ebenfalls in Seitenansicht zeigt.

[0009] Das Verfahren der weiteren Elemente E2, E3
und des letzten Elements EL, d. h., das Offnen und
SchlieRen des bekannten Uberdachungssystems, er-
folgt mittels Elektromotoren. Zu diesem Zweck weist das
letzte Element EL wenigstens zwei Motoreinheiten M1,
M2 auf, von denen eine jede mindestens einen der Elek-
tromotoren beinhaltet. Die Elektromotoren der Motorein-
heiten M1, M2 bewirken im Betrieb mittels den in den
Fig. 1 und 3 stark schematisiert gezeigten Radeinheiten
R1, R2 ein Verfahren des letzten Elements EL und, dar-
aus resultierend, ein Verfahren samtlicher weiterer Ele-
mente E2, E3 aufdas erste Element E1 zu (und in dieses
hinein, zumindest zum gréf3ten Teil; ein Verfahren in die-
se Richtung wird im Hinblick auf ein unterhalb der Uber-
dachung ggf. befindliches Schwimmbecken bzw. einen
Freisitz nachfolgend als "Offnen" bezeichnet) und auch
wieder von dem ersten Element E1 weg (Verfahren der
Elemente in die Gegenrichtung, was nachfolgend ent-
sprechend auch als "SchlieRen" bezeichnet wird).
[0010] Das Verfahrendes letzten Elements EL und der
weiteren Elemente E2, E3 erfolgt von einer Anfangspo-
sition P1 des letzten Elements EL bis zu einer Endposi-
tion P2 desselben und wieder zurlick. Die beiden Posi-
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tionen P1, P2 sind aus den Fig. 1 und 2 ersichtlich.
[0011] Fig. 3 zeigtdas bekannte Uberdachungssystem
in Draufsicht in halb ge6ffnetem Zustand.

[0012] Wie in den Fig. 1 und 3 gezeigt, weist das be-
kannte Uberdachungssystem weiterhin eine Steuerein-
heit CTRL auf, die einem Steuern der beiden Motorein-
heiten M1, M2 dient und somit einem Verfahren des letz-
ten Elements EL und der weiteren Elemente E2, E3 der-
art, dass im Betrieb in der einen Verfahrensrichtung das
letzte Element EL von der Anfangsposition P1 bis zur
Endposition P2 verfahrbar ist und in der Gegenrichtung
entsprechend umgekehrt. Jede dieser beiden Positionen
P1, P2 kann dabei naturgemaR als Startposition fur das
Verfahren dienen.

[0013] Die Steuereinheit CTRL ist weiterhin so ausge-
legt, dass sie die Drehzahlen u1, u2 der beiden Motor-
einheiten M1, M2 unabhangig voneinander beeinflussen
kann und so Abweichungen von der vorgegebenen Linie
L nachfolgend minimieren kann.

[0014] Die Telfiguren 4a und 4b, die Teil der Gesamt-
figur4 sind, zeigen einen SchlieBvorgang mit einem mdg-
lichen Verlauf, von oben betrachtet. In der Teilfig. 4a ist
gezeigt, wie das letzte Element EL und infolgedessen
das weitere Element E2 beim SchlieRen des Uberda-
chungssystems (zunéchst) seitlich von der vorgegebe-
nen Linie L abweichen kénnen (vgl. dazu in Fig. 4a die
unmittelbar am letzten Element EL angebrachten Pfeile,
die als nicht parallel zur vorgegebenen Linie L verlaufend
gezeichnet sind). Im weiteren Verlauf des SchlieRvor-
gangs bewirkt dann das nachstehend noch beschriebe-
ne Verfahren, dass das letzte Element EL (und somit
mittelbar auch das weitere Element E2) zusatzlich auch
in Richtung auf die vorgegebenen Linie L hin verfahren
wird, wodurch insgesamt die gesamte Uberdachung UD
weniger von der vorgegebenen Linie L abweicht als zu-
vor. Dieser Vorgang ist in der Teilfig. 4a durch zwei ge-
strichelte Linien dargestellt, die von den beiden vorste-
hend angegebenen Pfeilen aus zu zwei weiteren Pfeilen
verlaufen, die parallel zur vorgegebenen Linie L ange-
ordnet sind. Der sich dadurch im weiteren Verlauf ein-
stellende Endzustand ist dann in der Teilfig. 4b darge-
stellt.

[0015] Die Fig. 5 zeigt, von vorne betrachtet, aus Grin-
den der Ubersichtlichkeit lediglich einen Teil der Uber-
dachung UD, namlich das letzte Element EL samt den
Motoreinheiten M1, M2 und den Radeinheiten R1, R2,
angeordnet auf dem Untergrund U, sowie die vorgege-
bene Linie L. Letztere ist wegen der gewahlten Ansicht
von vorne nur als Punkt dargestellt, da senkrecht zur
Zeichenebene verlaufend. Weiterhin ist noch, symbo-
lisch, die Steuereinheit CTRL dargestellt. Dartiber hinaus
sind in Fig. 5 eine Sensorleiste SL sowie ein Sensorge-
genstiick SG dargestellt. Die Sensorleiste SL und das
Sensorgegenstiick SG sind in Fig. 5 noch zusatzlich als
deutlich vergréRerte Einzelheiten gezeigt. Daraus ist
auch ersichtlich, dass die Sensorleiste SL eine Mehrzahl
von Sensoren S enthalt, deren Positionen innerhalb der
Sensorleiste SL (und somit hinsichtlich des letzten Ele-
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ments EL) der Steuereinheit CTRL bekannt sind. Aus der
Fig. 5 ist auch ersichtlich, dass die Sensorleiste SL an
einem dem Untergrund U gegeniiberliegenden Endbe-
reich des letzten Elements EL angeordnet ist. Das Sen-
sorgegenstiick SG hingegen ist in die Oberflaiche des
Untergrunds U eingebettet bzw. auf diesem angeordnet
und liegt (bei der in Fig. 5 gezeigten Situation) der Sen-
sorleiste SL gegeniber. Die Sensorleiste SL enthalt eine
Vielzahl von quer zur vorgegebene Linie L angeordnete
Sensoren S, die beispielsweise auf von einem jeweiligen
Sensorgegenstiick SG reflektiertes Licht reagieren oder
auf ein zwischen einem jeweiligen Sensor S und einem
Sensorgegenstiick SG beim Verschieben der Uberda-
chung UD auftretendes Magnetfeld. Andere bekannte
Sensortechniken sind hier ebenfalls anwendbar. Die ein-
zelnen Sensoren sind wegen ihrer Kleinheit nur duf3erst
schematisch angedeutet. Wenn die Uberdachung UD
motorisch betatigt wird, wird die Sensorleiste SL irgend-
wann (so wie in Fig. 5 dargestellt) Gber ein Sensorge-
genstick SG hinweg gleiten (Naheres dazu siehe nach-
stehend anhand der Beschreibung zu Fig. 6). Dieses re-
gistriert derjenige der Sensoren S der Sensorleiste SL,
der Uber das Sensorgegenstiick SG hinweg gleitet. Die-
ser Sensor S zeigt dies dann der Steuereinheit CTRL an,
welche dies sowohl als MaR fir die seitliche Abweichung
des letzten Elements EL von der vorgegebenen Linie L
als auch als MaB fiir den vom Startpunkt P1 bzw. P2
zurlickgelegten Weg des letzten Elements EL annimmt.
[0016] Fig. 6 samt ihrer Teilfig. 6a zeigt eine andere
erfindungsgemaRe Ausfilhrungsform des Uberda-
chungssystems, anhand derer das erfindungsgemalRle
Verfahren ndher erlautert wird. Die Fig. 6 zeigt das erfin-
dungsgemaRe Uberdachungssystem in Seitenansicht,
wahrend die Teilfig. 6a lediglich das letzte Element EL
samt der Sensorleiste SL von unten zeigt, d. h., von der
dem Untergrund U zugewandten Seite. Das in der Teilfig.
6a ebenfalls gezeigte Sensorgegenstiick SGist nicht Teil
des letzten Elements EL, sondern Teil des Untergrunds
U, wie bereits beschrieben. Es ist deshalb hier nur als
fiktiv dargestellt.

[0017] In Fig. 6 ist der Untergrund U gezeigt, in dem
eine Mehrzahlvon Sensorgegenstlicken SG eingebracht
ist. Auch die vorgegebene Linie L ist dargestellt. Die Sen-
sorgegenstlicke SG sind entlang der vorgegebenen Linie
L angeordnet. Die vorgegebene Linie L ist virtuell und in
der Praxis eine Sammlung von Koordinaten, mit Hilfe de-
rer die Steuereinheit CTRL berechnet, wie die Motorein-
heiten M1, M2 des letzten Elements EL zu steuern sind,
um die Endposition P2 bzw. P1 zu erreichen. Auf dem
Untergrund U ist die Uberdachung UD dargestellt mit
dem ersten Element E1, einem weiteren Element E2 und
dem letzten Element EL. An der Stirnseite des letzten
Elements EL ist unten, d. h., an der dem Untergrund U
zugewandten unteren Seite US, quer zur vorgegebenen
Linie L, erfindungsgemal die Sensorleiste SL mit der
Vielzahl von Sensoren S angeordnet. Wenn nun die
Uberdachung UD zum SchlieRen oder Offnen des Uber-
dachungssystems Uber den Untergrund U entlang der
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vorgegebenen Linie L bewegt wird, dann wird jedes Mal,
wenn sich die Sensorleiste SL Gber eines der Sensorge-
genstiicke SG hinweg bewegt, derjenige Sensor S, der
sich gerade uber dem Sensorgegenstiick SG befindet,
dieses erkennen. Da der Steuereinheit CTRL dabei so-
wohl die Position des jeweiligen Sensorgegenstiicks SG
und somit die Entfernung des jeweiligen Sensorelements
S von der Startposition P1 bzw. P2 bekannt ist wie auch
die Position des jeweiligen Sensors S im letzten Element
EL bekannt ist und somit auch die seitliche Entfernung
dieses Sensors S von der vorgegebenen Linie L, berech-
net die Steuereinheit CTRL aus diesen Informationen
mittels aus der Navigationstechnik bekannter und dort
verwendeter Algorithmen und/oder nach aus der Odo-
metrie bekannten Methoden Werte, mittels derer die Mo-
toreinheiten M1 und M2 der Radeinheiten R1 und R2
separat voneinander angesteuert werden, um so die
Drehzahlen u1, u2 der Motoreinheiten M1 und M2 unab-
hangig voneinander einzustellen. So Iasst sich das letzte
Element EL, und somit die gesamte Uberdachung UD,
wieder in Richtung auf die vorgegebene Linie L hinflih-
ren, wodurch die seitliche Abweichung des letzten Ele-
ments EL von der vorgegebenen Linie L verringert wird.
Solche seitlichen Abweichungen kénnen bekanntlich ih-
re Ursache in Antriebsschlupf sowie losem und auch in
unebenem Untergrund haben.

[0018] DieFig.7 zeigteine besonders vorteilhafte Aus-
fuhrungsform der vorliegenden Erfindung. Sie unter-
scheidet sich von der Ausfiihrungsform nach Fig. 6 le-
diglich dadurch, dass die Sensorgegenstiicke SG in zu-
einander gleichen Abstanden d, also aquidistant zuein-
ander, auf bzw. im Untergrund angeordnet sind (was bei
der Ausflihrungsform nach Fig. 6 nicht notwendig ist) und
dass das letzte Element EL eine zweite Sensorleiste SL
mit einer Mehrzahl von Sensoren S aufweist, wobei die
beiden Sensorleisten SL im selben Abstand d voneinan-
derangeordnet sind wie die Sensorgegenstiicke SG von-
einander (siehe dazu die Teilfig. 7a; auch hier sind die
Sensorgegenstlicke SG, wie bei der Teilfig. 6a, lediglich
fiktiv dargestellt). In dem Fall, in dem eine der beiden
Sensorleisten SL Uiber ein Sensorgegenstiick SG gleitet,
gleitet auch die jeweils andere Sensorleiste SL Uiber ein
dem einen Sensorgegenstiick SG benachbartes Sensor-
gegenstiick SG. Somit wird dies in den beiden Sensor-
leiste SL gleichzeitig erkannt. Aus den aus den jeweiligen
Positionen abgeleiteten Daten ermittelt dann die Steuer-
einheit CTRL nicht nur die bzgl. der Beschreibung zu Fig.
6 bereits beschriebenen Daten und Werte zum Steuern
der beiden Motoreinheiten M1 und M2, sondern sie er-
kennt auch, ob das letzte Element EL gegeniiber dem
ersten Element E1 und somitgegeniberdem gewtlinsch-
ten Fahrtweg verkantet ist oder ob es lediglich seitlich-
parallel zur vorgegebenen Linie L verschoben ist. Im letz-
teren Fall werden die beiden Motoreinheiten M1 und M2
mit einander gleichen Werten angesteuert, so dass ins-
gesamt eine Parallelverschiebung des letzten Elements
EL hin in Richtung auf die vorgegebene Linie L erfolgt,
wahrend im ersteren Fall die durch die Steuereinheit
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CTRL ermittelten Daten und Werte voneinander ver-
schieden sind. Die Steuereinheit CTRL kann dabei durch
Anwenden einfacher geometrischer Lehrsatze das Aus-
maf der Verkantung (z. B. in Winkelgrad) ermitteln.

Patentanspriiche

1. Uberdachungssystem mit einer motorisch bewegba-
ren Uberdachung (UD) und einem Untergrund (U),
auf dem die motorisch bewegbare Uberdachung
(UD) angeordnet ist,

- bei dem die motorisch bewegbare Uberda-
chung (UD) ein erstes (E1) und ein letztes Ele-
ment (EL) aufweist, wobei das erste Element
(E1) ortsfest auf dem Untergrund (U) anorden-
baristund das letzte Element(EL) bezliglich des
ersten Elements (E1) entlang einer vorgegebe-
nen Linie (L) zwischen einer Anfangsposition
(P1) und einer Endposition (P2) verfahrbar aus-
gestaltet ist,

- bei dem das letzte Element(EL) wenigstens
eine erste (M1) und eine zweite Motoreinheit
(M2) mit einer jeweiligen Radeinheit (R1, R2)
aufweist,

- bei dem die Uberdachung (UD) eine Steuer-
einheit (CTRL) zum Steuern der beiden Motor-
einheiten (M1, M2) aufweist,

dadurch gekennzeichnet,

dass das letzte Element(EL) an seiner dem Unter-
grund (U) zugewandten Seite (US) wenigstens eine
quer zur vorgegebenen Linie (L) angeordneten Sen-
sorleiste (SL) mit einer Mehrzahl von Sensoren (S)
aufweist, und

dass der Untergrund (U) entlang der vorgegebenen
Linie (L) eine Mehrzahl von Sensorgegenstiicken
(SG) aufweist.

2. Uberdachungssystem nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Sensorgegensticke (SG) in zueinander
gleichen Abstanden (d) angeordnet sind.

3. Uberdachungssystem nach Anspruch 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass das letzte Element(EL) an seiner dem Unter-
grund (U) zugewandten Seite (US) zwei quer zur vor-
gegebenen Linie (L) angeordnete Sensorleisten
(SL) mit jeweils einer Mehrzahl von Sensoren (S)
aufweist, und dass die beiden Sensorleisten (SL) im
selben Abstand (d) zueinander angeordnet sind wie
die Sensorgegenstiicke (SG).

4. Uberdachungssystem nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet,
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dass zwischen dem ersten Element (E1) und dem
letzten Element (EL) noch wenigstens ein weiteres
Element (E2, E3) derartangeordnetist, dass ein Ver-
fahren des letzten Elements (EL) ein Verfahren des
wenigstens einen weiteren Elements (E2, E3) be-
wirkt.

Verfahren zum Betreiben einer motorisch bewegba-
ren Uberdachung (UD) entlang einer vorgegebenen
Linie (L) auf einem Untergrund (U),

- bei dem die motorisch bewegbare Uberda-
chung (UD) ein erstes (E1) und ein letztes Ele-
ment (EL) aufweist, wobei das erste Element
(E1) ortsfest anordenbar ist und das letzte Ele-
ment(EL) beziglich des ersten Elements (E1)
entlang der vorgegebenen Linie (L) zwischen ei-
ner Anfangsposition (P1) und einer Endposition
(P2) verfahrbar ausgestaltet ist,

- bei dem das letzte Element(EL) wenigstens
eine erste (M1) und eine zweite Motoreinheit
(M2) mit einer jeweiligen Radeinheit (R1, R2)
aufweist,

- bei dem das letzte Element(EL) an seiner dem
Untergrund (U) zugewandten Seite (US) we-
nigstens eine quer zur vorgegebenen Linie (L)
angeordnete Sensorleiste (SL) mit einer Mehr-
zahl von Sensoren (S) aufweist,

- bei dem die Uberdachung (UD) eine Steuer-
einheit (CTRL) zum Steuern der beiden Motor-
einheiten (M1, M2) aufweist, und

- bei dem der Untergrund (U) entlang der vor-
gegebenen Linie (L) eine Mehrzahl von Sensor-
gegenstiicken (SG) aufweist,

bei dem das Verfahren folgende Merkmale aufweist:

- beim Betreiben der motorisch bewegbaren
Uberdachung (UD) werden jedes Mal, wenn
sich die wenigstens eine Sensorleiste (S) ober-
halb eines der Sensorgegenstiicke (SG) befin-
det, die Entfernung des letzten Elements (EL)
von seiner Anfangsposition (P1) und die seitli-
che Abweichung des letzten Elements (EL) von
der vorgegebenen Linie (L) ermittelt, und

- die Steuereinheit (CTRL) berechnet aus der
ermittelten Entfernung und der ermittelten seit-
lichen Abweichung Werte, mittels derer die
Drehzahlen (u1, u2) der beiden Motoreinheiten
(M1, M2) unabhangig voneinander derartbeein-
flusst werden, dass im weiteren Verlauf des Be-
treibens der Uberdachung (UD) die seitliche Ab-
weichung minimiert wird.

6. Verfahren nach Anspruch 5, bei dem die Sensorge-

genstiicke (SG) in zueinander gleichen Abstanden
(d) zueinander angeordnet sind, bei dem das letzte
Element(EL) an seiner dem Untergrund (U) zuge-
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wandten Seite (US) zwei quer zur vorgegebenen Li-
nie (L) angeordnete Sensorleisten (SL) mit jeweils
einer Mehrzahl von Sensoren (S) aufweist, und bei
dem die beiden Sensorleisten (SL)im selben Ab-
stand (d) zueinander angeordnet sind wie die Sen-
sorgegenstiicke (SG),

dadurch gekennzeichnet,

dass jedes Mal, wenn sich die beiden Sensorleisten
(SL) oberhalb von Sensorgegenstlicken (SG) befin-
den, die Entfernung des letzten Elements (EL) von
seiner Anfangsposition (P1) und die seitliche Abwei-
chung des letzten Elements (EL) von der vorgege-
benen Linie (L) sowohl im Bereich der ersten Sen-
sorleiste (SL) als auch im Bereich der zweiten Sen-
sorleiste (SL) durch die Steuereinheit (CTRL) ermit-
telt wird, und

dass die Steuereinheit (CTRL) daraus Werte ermit-
telt, mittels derer die Drehzahlen (u1, u2) der beiden
Motoreinheiten (M1, M2) unabhangig voneinander
derart beeinflusst werden, dass im weiteren Verlauf
des Betreibens der Uberdachung (UD) die seitliche
Abweichung minimiert wird.
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