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(54) VERFAHRENUND SYSTEMZURBEHANDLUNG VON STORUNGEN IN FLURFORDERZEUGEN

(567)  Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
zur Behandlung von Stérungen in Flurférderzeugen (10),
insbesondere in fahrerlosen Transportsystemen, welche
mit einer Mehrzahl von Sensoreinheiten (14a-14c) zum
Erfassen der Umgebung des Flurférderzeugs (10) aus-
gerustet sind, das Verfahren umfassend, in einem regu-
laren Betrieb des Flurférderzeugs (10), dauerhaftes
Uberwachen der Umgebung mittels der Mehrzahl von
Sensoreinheiten (14a-14c), Uberpriifen der derart erhal-
tenen Sensordaten der Mehrzahl von Sensoreinheiten
(14a-14c) auf ein Vorliegen von Hindernissen (H); und

Fig. 2

bei Erkennung eines Hindernisses (H), Ausgeben einer
das Hindernis (H) reprasentierenden Ausgabe an einer
Ausgabeeinrichtung (12). Erfindungsgemafl wird zu-
sammen mit der das Hindernis (H) reprasentierenden
Ausgabe an der Ausgabeeinrichtung (12) eine weitere
Ausgabe ausgegeben, welche diejenige Sensoreinheit
(14a) aus der Mehrzahl von Sensoreinheiten (14a-14c)
reprasentiert, auf Grundlage deren gelieferter Sensorda-
ten die Erkennung des Hindernisses (H) stattgefunden
hat. Ferner betrifft die Erfindung ein System zur Behand-
lung von Stérungen in Flurférderzeugen.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
zur Behandlung von Stérungen in Flurférderzeugen, ins-
besondere in fahrerlosen Transportsystemen, welche
mit einer Mehrzahl von Sensoreinheiten zum Erfassen
der Umgebung des Flurférderzeugs ausgeristet sind,
das Verfahren umfassend, in einem regularen Betrieb
des Flurférderzeugs, ein dauerhaftes Uberwachen der
Umgebung mittels der Mehrzahl von Sensoreinheiten,
ein Uberpriifen der derart erhaltenen Sensordaten der
Mehrzahl von Sensoreinheiten auf ein Vorliegen von Hin-
dernissen und bei Erkennung eines Hindernisses, Aus-
geben einer das Hindernis reprasentierenden Ausgabe
an einer Ausgabeeinrichtung. Des Weiteren betrifft die
vorliegende Erfindung ein System zur Behandlung von
Stérungen in Flurférderzeugen.

[0002] Flurférderzeuge und insbesondere fahrerlose
Transportsysteme, die zu einem autonomen oder halb-
autonomen Betrieb in Logistikeinrichtungen eingerichtet
sind, sind in jungerer Zeit mit einer Mehrzahl von Sen-
soreinheiten ausgerustet worden, die einerseits zur Ver-
hinderung von Unféllen dienen, beispielsweise Laser-
scanner, die eine im Wesentlichen horizontale Scan-
Ebene knapp lGber dem zu befahrenden Untergrund zur
Detektion von Personen und ahnlichem aufspannen, so-
wie ebenfalls Sensoreinheiten mit der Fahigkeit, dreidi-
mensionale Daten zu liefern, wie beispielsweise Time of
Flight (TOF)-Sensoreinheiten, die zur Erfassung der Um-
gebung und zur Navigation entsprechender Flurforder-
zeuge eingesetzt werden.

[0003] Sofern nun in einem regularen Betrieb des ent-
sprechenden Flurférderzeugs ein Hindernis detektiert
wird, welches beispielsweise als stérendes bewegliches
oder unbewegliches Objekt definiert sein kann, das sich
in einem entsprechenden Uberwachungsbereich der je-
weiligen Sensoreinheit nicht aufhalten sollte, also bei-
spielsweise eine Abweichung einer dem Flurférderzeug
zur Verfugung stehenden Karte darstellt oder eine ge-
plante Route blockiert, miissen Ublicherweise Mal3nah-
men getroffen werden, um einen negativen Einfluss des
Hindernisses auf den Betrieb des Flurférderzeugs aus-
zuschliel3en.

[0004] Hierbeiistaus dem Stand der Technik bekannt,
derartige erkannte Hindernisse auf einer Anzeigevorrich-
tung anzuzeigen, um einer menschlichen Bedienperson
zu ermoglichen, die Beseitigung des Hindernisses oder
andere MaBRnahmen zur Sicherstellung eines regularen
Betriebs des Flurférderzeugs einleiten zu kénnen. Da je-
doch mit einer gewissen Haufigkeit nicht existierende
Objekte oder Hindernisse fehlerhafterweise von einer
nicht ordnungsgemal arbeitenden Sensoreinheit er-
kannt werden, beispielsweise wenn diese Sensoreinheit
verschmutzt ist und somit ein so genanntes Falsch-Po-
sitiv-Messergebnis liefert, muss in einem solchen Fall
unter Umstanden jede einzelne an dem Flurférderzeug
verbaute Sensoreinheit auf ihre korrekte Funktion tber-
pruft werden, um eine geeignete Fehleranalyse durch-
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fuhren zu kénnen. Somit stellt die Fehleranalyse im Fall
eines erkannten, aber in der Tat nicht existierenden Ob-
jekts oder Hindernisses eine Bedienperson aktuell vor
die Aufgabe, die exakte Sensoreinheit zu ermitteln, wel-
che das entsprechende Hindernis erkannt hat, um an-
schlieRend eine Uberpriifung derselben durchfiihren zu
kénnen. Dies nimmt nicht nur eine erhéhte Zeit in An-
spruch, sondern erfordert auch von der Bedienperson
genaue Kenntnis Gber die Einbaupositionen und Anord-
nungen der Sensoreinheiten an dem jeweiligen Fahr-
zeug, so dass mit erhdhten Betriebskosten des Fahr-
zeugs in diesem Zusammenhang zu rechnen ist.
[0005] Es ist daher die Aufgabe der vorliegenden Er-
findung, ein verbessertes Verfahren sowie System zur
Behandlung von Stdérungen in Flurférderzeugen bereit-
zustellen, mit welchen eine Fehleranalyse im Fall eines
durch eine Sensoreinheit erkannten, aber nicht existie-
renden Hindernisses flir eine Bedienperson erleichtert
werden kann und demzufolge derartige Vorgange effizi-
enter, zeitsparender und ggf. auch durch weniger ge-
schultes Personal durchgefiihrt werden kénnen.

[0006] Zudiesem Zweck wird in dem erfindungsgema-
Ren Verfahren zusammen mit der das Hindernis repra-
sentierenden Ausgabe an der Ausgabeeinrichtung eine
weitere Ausgabe ausgegeben, welche diejenige Senso-
reinheitaus der Mehrzahl von Sensoreinheiten reprasen-
tiert, auf Grundlage deren gelieferter Sensordaten die
Erkennung des Hindernisses stattgefunden hat.

[0007] Auf diese Weise wird es einer Bedienperson
ermdglicht, unmittelbar diejenige Sensoreinheit feststel-
len zu kénnen, die diejenigen Daten geliefert hat, auf
deren Grundlage in einer entsprechenden Steuereinrich-
tung des Flurférderzeugs ein Hindernis festgestellt wor-
den ist, so dass in Féllen, in welchen das erfasste Hin-
dernis in der Tat nicht existent ist, eine vereinfachte und
effiziente Uberpriifung der entsprechenden Sensorein-
heit und ihrer korrekten Funktionsweise sowie ggf. ein
Austausch, eine Reparatur oder eine dhnliche Tatigkeit
von der Bedienperson vorgenommen werden kann.
[0008] Wenngleich die Ausgabeeinrichtung beispiels-
weise zu einer akustischen Ausgabe von Informationen
Uber das Hindernis sowie die das Hindernis feststellende
Sensoreinheit eingerichtet sein kann, so zeigt sich in der
Praxis, dass eine Ausgabeeinrichtung mit einer opti-
schen Anzeige der entsprechenden Ausgaben eine be-
sonders benutzerfreundliche Ausfiihrungsform darstellt.
[0009] Um der Bedienperson mdéglichst umfangreiche
Information zu liefern, auf deren Grundlage eine Uber-
prufung der Funktionsweise der entsprechenden Senso-
reinheit sowie ggf. eine Reparatur oder ein Austausch
derselben vorgenommen werden kann, kann die Ausga-
be Informationen Uber eine Position des Hindernisses,
eine Position des Flurférderzeugs, eine geplante Route
des Flurforderzeugs, eine momentane Bewegungsrich-
tung des Flurférderzeugs und/oder Anweisungen an die
menschliche Bedienperson zur Behebung einer mégli-
chen Stérung umfassen.

[0010] Hierbei bezieht sich der Begriff der "Stérung"
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auf die bereits angesprochene Fehlfunktion einer Sen-
soreinheit bzw. allgemeiner gesprochen auf die fehler-
hafte Erkennung eines nicht existierenden Hindernisses,
welche beispielsweise auch durch eine fehlerhafte Kom-
munikation der entsprechenden Sensoreinheit mit der
Steuereinheit des Flurférderzeugs oder gar eine fehler-
hafte Datenverarbeitung der Steuereinheit selbst auftre-
ten kann.

[0011] Alternativ oder zusatzlich kann die Ausgabe In-
formationen Uber eine Position der Sensoreinheitan dem
Flurférderzeug umfassen, auf Grundlage deren geliefer-
ter Daten die Erkennung des Hindernisses stattgefunden
hat. Durch die zusatzliche Zurverfligungstellung dieser
Daten kénnen auch weniger geschulte Bedienpersonen
eine Uberpriifung der entsprechenden Sensoreinheit
vornehmen, da auf diese Weise kein Wissen mehr dar-
Uber vorausgesetzt wird, wo einzelne Sensoreinheiten
an dem entsprechenden Typ von Flurférderzeugen kon-
kret positioniert sind.

[0012] Insbesondere ist es in einem erfindungsgema-
Ren Verfahren zweckmaRig, wenn die Erkennung von
Hindernissen in einem Bereich in der Umgebung des
Flurférderzeugs durchgefiihrt wird, welcher entlang einer
geplanten Route oder einer momentanen Bewegungs-
richtung davon liegt.

[0013] Wie bereits weiter oben angedeutet, betrifft die
vorliegende Erfindung gemaf einem zweiten Aspekt ein
System zur Behandlung von Stérungen in Flurférderzeu-
gen, umfassend das Flurférderzeug, insbesondere ein
fahrerloses Transportsystem, eine Mehrzahl von dem
Flurférderzeug zugeordneten Sensoreinheiten zum Er-
fassen der Umgebung des Flurférderzeugs in einem re-
gularen Betrieb davon, eine mit der Mehrzahl von Sen-
soreinheiten betriebsmaRig gekoppelte Steuereinheit,
welche dazu eingerichtet ist, die von den Sensoreinhei-
ten gelieferten Sensordaten auf das Vorliegen von Hin-
dernissen zu Uberprifen, und eine Ausgabeeinrichtung,
welche betriebsmaRig mit der Steuereinheit gekoppelt
und dazu eingerichtet ist, eine das Hindernis reprasen-
tierende Ausgabe auszugeben. Hierbei ist erfindungsge-
manR die Steuereinheit ferner dazu eingerichtet, die Aus-
gabeeinrichtung bei einem Feststellen eines Vorliegens
eines Hindernisses dazu anzuweisen, zusammen mit ei-
ner das Hindernis reprasentierenden Ausgabe eine wei-
tere Ausgabe auszugeben, welche diejenige Sensorein-
heitaus der Mehrzahl von Sensoreinheiten reprasentiert,
auf Grundlage deren gelieferter Sensordaten die Erken-
nung des Hindernisses stattgefunden hat.

[0014] Wie bereits angedeutet, kann hierbei wenigs-
tens eine der Sensoreinheiten einen Laserscanner um-
fassen und/oder die Ausgabeeinrichtung eine Anzeige-
vorrichtung umfassen.

[0015] Weiterhin kann die Ausgabeeinrichtung dem
Flurférderzeug zugeordnet sein und insbesondere durch
eine dort angebrachte Anzeigevorrichtung gebildet sein,
beispielsweise ein Display oder einen Touchscreen. Da
derartige Anzeigevorrichtungen an modernen Flurfor-
derzeugenohnehinin der Regel bereits vorgesehen sind,
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kann beispielsweise auch auf eine derartige Anzeigevor-
richtung zuriickgegriffen werden, welche bereits andere
Funktionen in dem Flurférderzeug ausfiihrt und folglich
eine Doppelfunktion zur Anzeige der fir die vorliegende
Erfindung relevanten Daten (ibernehmen kann. Alterna-
tiv kénnte die Ausgabeeinrichtung jedoch selbstver-
standlich auch entfernt von dem Flurférderzeug ange-
ordnet sein und beispielsweise einer zentralen Steuer-
einrichtung zugeordnet sein, welche eine Flotte von fah-
rerlosen Transportfahrzeugen koordiniert. In einem sol-
chen Fall ware eine geeignete Kommunikationseinrich-
tung zwischen dem Flurférderzeug und der externen
Steuereinrichtung vorzusehen, und die Steuereinheit,
welche die von den Sensoreinheiten gelieferten Sensor-
daten verarbeitet, konnte ebenfalls entweder dem Flur-
forderzeug oder der externen Steuereinrichtung zuge-
ordnet sein.

[0016] Zuletztkann dieser Steuereinheiteine Speiche-
reinheit zugeordnet sein, in welcher Daten hinsichtlich
einer von dem Flurférderzeug befahrbaren Arbeitsum-
gebung und/oder der Geometrie des Flurférderzeugs,
insbesondere der Positionen der Sensoreinheiten an
dem Flurférderzeug, abgelegt sind. Auf diese Weise
kann einerseits die Erfassung von Hindernissen anhand
eines Abgleichs von der Steuereinheit zur Verfligung ste-
henden Daten als Sollzustand und den tatsachlich von
den Sensoreinheiten erfassten Daten stattfinden und an-
dererseits mit Hilfe der zur Verfligung stehenden Geo-
metriedaten des Flurférderzeugs eine Anzeige der Posi-
tion der relevanten Sensoreinheit ermoglicht werden.
[0017] Weitere Merkmale und Vorteile der vorliegen-
den Erfindung werden aus der nachfolgenden Beschrei-
bung einer Ausflihrungsform davon noch deutlicher,
wenn diese zusammen mit den beiliegenden Figuren be-
trachtet wird.

[0018] Diese zeigen im Einzelnen:

Fig. 1 ein Flussdiagramm eines erfindungsmaflen
Verfahrens zur Behandlung von Stérungen in Flur-
férderzeugen; und

Fig. 2 eine schematische Darstellung einer mogli-
chen Ausgabe einer Ausgabeeinrichtung in einem
erfindungsgemaRen System zur Behandlung von
Storungen in Flurférderzeugen.

[0019] Fig. 1 zeigt zunachst ein Flussdiagramm eines
erfindungsmaRen Verfahrens zur Behandlung von Sté6-
rungen in Flurférderzeugen, welches zunachst in Schritt
S1 mit einer Inbetriebnahme des entsprechenden Flur-
forderzeugs sowie dem Start eines reguldren Betriebs
davon beginnt.

[0020] In diesem reguldren Betrieb werden gemafR
Schritt S2 dauerhaft, also beispielsweise mit einer vor-
gegebenen Frequenz, von einer Mehrzahl von Sensor-
einheiten an dem entsprechenden Flurférderzeug Daten
zur Uberwachung der Umgebung des Flurférderzeugs
aufgenommen, insbesondere entlang einer momenta-
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nen Bewegungsrichtung oder eines geplanten Fahrpfads
davon.

[0021] Die von den entsprechenden Sensoreinheiten
gelieferten Daten werden anschlieRend bei Schritt S3
von einer Steuereinheit ausgewertet und es wird tber-
prift, ob die derart erhaltenen Sensordaten auf ein Vor-
liegen eines Hindernisses schlief3en lassen. Hierbei soll
an dieser Stelle erwahnt sein, dass eine entsprechende
Steuereinheit entweder zentral die Daten samtlicher
Sensoreinheiten des Flurforderzeugs erhalt und weiter-
verarbeitet, um die entsprechende Uberpriifung auf ein
Vorliegen von Hindernissen vorzunehmen, oder eine
derartige Uberpriifung bereits in einer jeweiligen Steuer-
einheit der einzelne Sensoreinheiten stattfindet, worauf-
hin bereits entsprechend weiterverarbeitete Daten an ei-
ne zentrale Steuereinheit geliefert werden.

[0022] Werden in Schritt S3 keine Hindernisse festge-
stellt ("NEIN"), so wird der regulare Betrieb des Flurfor-
derzeugs mit dem dauerhaften Uberwachen der Umge-
bung mittels der Mehrzahl von Sensoreinheiten bei
Schritt S2 weitergefiihrt, wahrend bei einer Feststellung
wenigstens eines Hindernisses ("JA" in Schritt S3) zu
Schritt S4 Gibergangen wird, in welchem an einer Anzei-
geeinrichtung eine das Hindernis reprasentierende Aus-
gabe sowie zusammen damit eine weitere Ausgabe aus-
gegeben werden, welche diejenige Sensoreinheit aus
der Mehrzahl von Sensoreinheiten an dem Flurférder-
zeug reprasentiert, auf Grundlage deren gelieferter
Sensordaten die Erkennung des Hindernisses stattge-
funden hat. Selbstverstandlich kénnen in Schritt S4 auch
noch weitere Malnahmen im Zusammenhang mit der
Erkennung des wenigstens einen Hindernisses getroffen
werden, beispielsweise das Flurférderzeug in einer si-
cheren Weise gestoppt werden oder zunachst einmal
MaRnahmen zum Ausweichen des wenigstens einen
Hindernisses getroffen werden.

[0023] Hiernach endet bei Schritt S5 das erfindungs-
gemale Verfahren damit, dass eine menschliche Bedi-
enperson geeignete Vorkehrungen zur Behebung der
aufgetretenen Probleme vornehmen muss, also entwe-
der das erkannte Hindernis beseitigen oder im Fall, dass
das erkannte Hindernis nicht existiert und die Erkennung
davon auf eine Fehlfunktion der entsprechenden Senso-
reinheit zurlickzufiihrenist, beispielsweise eine Uberprii-
fung der Funktion dieser Sensoreinheit oder eine Erset-
zung davon durchfiihren, welche wie angesprochen in
Schritt S4 an der Ausgabeeinrichtung ebenfalls identifi-
ziert worden ist.

[0024] Mit Verweis auf Fig. 2 ist dort eine mdgliche
Ausgabe einer optischen Anzeige einer entsprechenden
Ausgabeeinrichtung 12 dargestellt, welche beispielswei-
se an dem Flurférderzeug 10 selbst gebildet sein kann,
welches im vorliegenden Fall als ein fahrerloses Trans-
portfahrzeug dargestellt ist. Hierbei ist die Ausgabeein-
richtung 12 in bekannter Weise als dem Flurférderzeug
10 zugeordneter Bildschirm ausgefihrt.

[0025] Wie sich der Anzeige entnehmen lasst, sind an
dem Flurférderzeug 10 mehrere Sensoreinheiten 14a bis
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¢ vorgesehen, welche die Umgebung des Flurférder-
zeugs 10 Uberwachen. Weiterhin zeigt die Anzeige an
der Ausgabeeinrichtung 12 einen geplanten Fahrweg W
sowie eine momentane Bewegungsrichtung R des Flur-
foérderzeugs 10 und zwei darauf auf Grundlage der von
der Sensoreinheit 14a gelieferten Daten festgestellte
Hindernisse H. Bei den Hindernissen H kann es sich bei-
spielsweise um weitere Fahrzeuge, Personen, Ladehilfs-
mittel oder andere Gegensténde handeln, die sich einem
Logistikumfeld insbesondere in einem Mischbetrieb in ei-
nem durch das Flurférderzeug 10 befahrbaren Bereich
befinden kénnen.

[0026] Im vorliegenden Fall wurden die beiden Hinder-
nisse H wie angesprochen von der Sensoreinheit 14a
erfasst, so dass diese an ihrer tatsdchlichen Position an
dem Flurférderzeug 10 hervorgehoben dargestellt ist.
Weiterhin ist eine Textausgabe an der Anzeige vorgese-
hen, welche einerseits darauf hinweist, dass durch den
entsprechenden Sensor 14a ein Hindernis erkannt wor-
den ist, und ferner einer menschlichen Bedienperson
auch bereits Lésungsvorschlage zum Beheben dieses
Problems macht, also im dargestellten Beispiel als ersten
Vorschlag ein Entfernen der erfassten Hindernisse H so-
wie fur einen Fall, dass die erfassten Hindernisse nicht
existentsind, eine Uberpriifung der Funktion der entspre-
chenden Sensoreinheit 14a.

Patentanspriiche

1. Verfahren zur Behandlung von Stérungen in Flurfor-
derzeugen (10), insbesondere in fahrerlosen Trans-
portsystemen, welche mit einer Mehrzahl von Sen-
soreinheiten (14a-14c) zum Erfassen der Umge-
bung des Flurférderzeugs (10) ausgerustet sind, das
Verfahren umfassend:

- in einem regularen Betrieb des Flurférder-
zeugs (10), dauerhaftes Uberwachen der Um-
gebung mittels der Mehrzahl von Sensoreinhei-
ten (14a-14c) (S2);

- Uberpriifen der derart erhaltenen Sensordaten
der Mehrzahl von Sensoreinheiten (14a-14c)
aufein Vorliegen von Hindernissen (H) (S3); und
- bei Erkennung eines Hindernisses (H), Ausge-
ben einer das Hindernis (H) reprasentierenden
Ausgabe an einer Ausgabeeinrichtung (12)
(S4);

dadurch gekennzeichnet, dass zusammen mitder
das Hindernis (H) reprasentierenden Ausgabe an
der Ausgabeeinrichtung (12) eine weitere Ausgabe
ausgegeben wird, welche diejenige Sensoreinheit
(14a) aus der Mehrzahl von Sensoreinheiten (14a-
14c) reprasentiert, auf Grundlage deren gelieferter
Sensordaten die Erkennung des Hindernisses (H)
stattgefunden hat.
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Verfahren nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass die Ausgabeein-
richtung (12) eine optische Anzeige der Ausgaben
durchfiihrt.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2,

dadurch gekennzeichnet, dass die Ausgabe Infor-
mationen Uber eine Position des Hindernisses (H),
eine Position des Flurférderzeugs (10), eine geplan-
te Route (W) des Flurférderzeugs (10), eine momen-
tane Bewegungsrichtung (R) des Flurférderzeugs
(10) und/oder Anweisungen an eine menschliche
Bedienperson zur Behebung einer moglichen Sto-
rung umfasst.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che,

dadurch gekennzeichnet, dass die Ausgabe Infor-
mationen Uber eine Position derjenigen Sensorein-
heit (14a) an dem Flurférderzeug (10) umfasst, auf
Grundlage deren gelieferter Sensordaten die Erken-
nung des Hindernisses stattgefunden hat.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che,

dadurch gekennzeichnet, dass die Erkennung von
Hindernissen (H) in einem Bereich in der Umgebung
des Flurférderzeugs (10) durchgefiihrt wird, welcher
entlang einer geplanten Route (W) oder einer mo-
mentanen Bewegungsrichtung (R) davon liegt.

System zur Behandlung von Stérungen in Flurfor-
derzeugen (10), umfassend:

- das Flurférderzeug (10), insbesondere ein fah-
rerloses Transportsystem;

- eine Mehrzahl von dem Flurférderzeug (10)
zugeordneten Sensoreinheiten (14a-14c) zum
Erfassen der Umgebung des Flurférderzeugs
(10) in einem reguléren Betrieb davon;

- eine mit der Mehrzahl von Sensoreinheiten
(14a-14c) betriebsmaRig gekoppelte Steuerein-
heit, welche dazu eingerichtet ist, die von den
Sensoreinheiten (14a-14c) gelieferten Sensor-
daten auf das Vorliegen von Hindernissen (H)
zu Uberprifen; und

- eine Ausgabeeinrichtung (12), welche be-
triebsmanig mitder Steuereinheit gekoppeltund
dazu eingerichtet ist, eine das Hindernis (H) re-
prasentierenden Ausgabe auszugeben;

dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit
ferner dazu eingerichtet, die Ausgabeeinrichtung
(12) bei einem Feststellen eines Vorliegens eines
Hindernisses (H) dazu anzuweisen, zusammen mit
einer das Hindernis (H) reprasentierenden Ausgabe
eine weitere Ausgabe auszugeben, welche diejeni-
ge Sensoreinheit (14a) aus der Mehrzahl von Sen-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

10.

soreinheiten (14a-14c) reprasentiert, auf Grundlage
deren gelieferter Sensordaten die Erkennung des
Hindernisses (H) stattgefunden hat.

System nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet, dass wenigstens eine
der Sensoreinheiten (14a-14c) einen Laserscanner
umfasst.

System nach einem der Anspriiche 6 und 7,
dadurch gekennzeichnet, dass die Ausgabeein-
richtung (12) eine Anzeigevorrichtung umfasst.

System nach einem der Anspriiche 6 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass die Ausgabeein-
richtung (12) dem Flurférderzeug (10) zugeordnet
ist.

System nach einem der Anspriiche 6 bis 9,
dadurch gekennzeichnet, dass der Steuereinheit
eine Speichereinheit zugeordnet ist, in welcher Da-
ten hinsichtlich einer von dem Flurférderzeug (10)
befahrbaren Arbeitsumgebung und/oder der Geo-
metrie des Flurférderzeugs (10), insbesondere der
Positionen der Sensoreinheiten (14a-14c) an dem
Flurférderzeug (10), abgelegt sind.
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Entfernen Sie das Hindernis

E9001 - Sensor (rechts in Lastrichtung) erkennt ein Hindernis

Lésungsvorschlag:

- Entfernen Sie das Hindernis

Andere mégliche Lésungen:

- Uberpriifen Sie die Funktion
des Sensors (rechts in
Lastrichtung) mit einem
Sensortest
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