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du 25 septemhre.1985..

Titre délivré : :ZA\jR, 1087

BL-3797/EM/EG

Monsieur le Ministre
de I'Economie et des Classes Moyennes
Service de la Propriété Intellectuelle

LUXEMBOURG

Demande de Brevet d’Invention

1. Requéte
da.sociéte dite FIRMA BLEICHERT FORDERANIAGEN GubH,Industriestrasse, 1)
D.- 6960 Osterburken, représentée par If* W¢E"TTCER Ernest T. & MEYERS
.Emest, ing. cons, en propr. ind.,46, rueflu Cimetigére, Luxembourg, )

dépose(nt) ce .vingtzeing.septembre mil neuf. cent. quatre vingt cing . (3)

a.15.00... heures, au Ministére de I'Economie et des Classes Moyennes, & Luxembourg :
1. la présente requéte pour l'obtention d’un brevet d’invention concernant :

-Steuverungssystem.fur.fahrerlose.Fahrzeuge. @
2. la délégation de pouvoir, datée de ... O8terburken le .15 juillet 1985
3. la description en langue ... allemande ... de I'invention en deux exemplaires;
4. ..une . .. planches de dessin, en deux exemplaires;

5. la quittance des taxes versées au Bureau de I'Enregistrement & Luxembourg,

déclare(nt) en assumant la responsabilité de cette déclaration, que P’(es) inventeur(s) est (sont) :

)
revendique(nt) pour la susdite demande ,de brevet 1a priorité d'une (des) demande(s) de
(6) o / déposée(s) en (7) /
le o, ) / : / (8)
) fos / /
au nom de ) : / / )
élit(Elisent) pour lui (elle) et, si désigné, pour son mandataire, & Luxembourg ................. -
46y.-rue--du-Cimetidre (10)
sollicite(nt) la délivrance d’'un brevet d’invention pour Tobjet décrit et représenté dans les
annexes susmentionnées, — avec ajournement de cette délivrance 3 __dix=huit ' mois. (11)

Dam..des, mdndataires. ...

II. Procés-verbal de Dépét

La susdite demande de brevet d’invention a été déposée ‘au Ministére de I’Economie et des
Classes Moyennes, Service de la Propriété Intellectuelle a Luxembourg, en date du:

Pr. le Ministre
415.00 . heures

A. 68007

(1) Nom, prénom, firme, adresse — (2) s'il a lieu «représenté par .:.» agissant en quali e mandataire — (3) date du dépdt
en toutes lettres — (4) titre de I'invention — (5) noms et adresses — (6) brevet, certitidat d’addition, modéle d'utilité — (7)
pays — (8) date — (9) déposant originaire — (10) adresse — (11) 6, 12 ou 18 mois. :
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STEUERUNGSSYSTEM FUR FAHRERLOSE FAHRZEUGE

Die Erfindung betrifft ein Steuerungssystem fiir mehrere
fahrerlose Fahrzeuge, die entlang vorbestimmter, indivi-
dueller Strecken eines Streckennetzes gefiihrt werden, bei
dem jedes Fahrzeug einen Z&hlimpulsgeber aufweist, der in
Abhingigkeit vom gefahrenen Weg Z&hlimpulse erzeugt, bei
dem jedem Z&hlimpulsgeber ein im Fahrzeug vorgesehener
Wegzdhler zugeordnet ist, der von den Zdhlimpulsen ange-
steuvert wird, bei dem entlang des Streckennetzes Bezugs-
marken vorgesehen sind, derart, daB jede geschlossene
Strecke mindestens an einer dieser Bezugsmarken vorbei-
fihrt, bei dem jedes Fahrzeug einen Markertaster aufweist,
der beim Uberfahren einer Bezugsmarke ein Bezugsmarken-
signal erzeugt, bei dem jedes Fahrzeug eine automatische
Fahr- und Lenksteuerschaltung aufweist, die von dem
Wegzdhler und den Bezugsmarkensignalen angesteuert wird,
bei der die Lenksteuerschaltung aller Fahrzeuge auf die
gleiche Befehlsverarbeitung eingerichtet ist, und bei dem
. an jedem Fahrzeug ein Fahrzeugantrieb und ein Lenkantrieb
vorgesehen ist, der von der Fahr- und Lenksteuerschaltung
angesteuert wird. ..
Bei einem solchen Steuerﬁngssystem kann das Streckennetz
aus Schienen bestehen, in denen die fahrerlosen Fahrzeuge
zwangsldufig mechanisch gefiihrt sind. Das Streckennetz
kann auch aus in der Fahrbahn verlegten Elementen beste-
hen, die von einem Taster des Fahrzeuges abgetastet wer-
aen, wobei der Taster dann entsprechende Lenksignale aus-
16st. SchlieBlich kann das Streckennetz auch imagindr sein
und im Rahmen eines Steuerprogramms in einem Speicher des
Fahrzeugs niedergelegt sein, wobei sich das Steuerprogramm
.an drtlichen Markierungen durch Abfiihlen dieser Markierun-

gen orientieren und/oder korrigieren kann.
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Bei einem solchen Steuerungssystem kann davon ausgegangen
werden, daB die Fahrzeuge immer nach vorgegebenen Fahrrou-
tinen fahren, wobei eine Fahrroutine die Fahrbewegungen
eines Fahrzeuges und unter Umstdnden auch die Betdtigung

von Funktionseinheiten wdhrend dieser Fahrroutine umfaBt.

Eine solche Fahrroutine beginnt an einer Bezugsmarke und
endet an einer Bezugsmarke, wobei der Anfang und das Ende
auch durch die gleiche oder durch versghiedene Bezugsmar-

ken bestimmt sein kann.

Es ist Aufgabe der Erfindung, ein Steuerungssystem solchen
Fahrroutinen entsprechend auf einfache Weise programmier-

bar auszugestalten. ' .

Die Erfindung ist dadurch gekennzeichnet, da8 mindestens
eines der Fahrzeuge als Lernfahrzeug ausgeriistet ist, das
daé Lernfahrzeﬁg eine auf Handbetrieb umséhaltbare Fahr-
und Lenksteuerschaltung aufweist mit zugehdrigen, von
aufen zugdnglichen Handhaben, daB8 ein Fahrroutinenspeicher
vorgesehen ist, in dem einer oder mehrere Fahrroutinen ab-
fragbar speicherbar sind, daB eine Fahrroutine aus Fahr-
routingsignalen besteht, die die Fahr- und Lenkbefehle und
gegebenenfalls Befehle fiir Funktionseinheiten flir eine an
einem Bezugsmarker beginnende und an einem Bezugsmarker
endende Fahrstrecke enthalten, daB im Lernfahrzeug ein
Lernsignalgenerator vorgesehen ist, der in Abh&ngigkeit
von den bei Handbetrieb hervorgerufenen Fahr- und Lenkbe-
wegungen und Befehlen flir Funktionseinheiten Lernsignale
erzeugt, aus denen die zugehdrigen Fahrroutinen gebildet
werden konnen, und daf ein Kommunikationssystem zur
Ubermittlung der Lernsignale oder daraus abgeleiteter
Fahrroutinensignale an den Fahrroutinenspeicher vorgesehen

ist.
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Zur Programmierung einer bestimmten Fahrroutine geniigt es
im sogenannten ﬁernbetrieb, das Lernfahrzeug von Hand ent-
lang der entsprechenden Fahrstrecke zu fiihren und dabei
gegebenenfalls ebenfalls von Hand die gewlinschten Bewegun-
gen der Funktionseinheiten auszuldsen. Aus den dabei von
Hand eingegebenen Befehlen werden Lernsignale abgeleitet,
die dann die zugehdrige Fahrroutine bilden. Die Fahrrouti-
ne kann dann abgespeichert werden und kann sdmtliche Be-
fehle enthalten, um die von Hand gesteuerte Fahrt des
Lernfahrzeuges mit den zugehdrigen Bewegungen der
Funktionseinheiten zu wiederholen. Dabei empfiehlt es
sich, die Fahrgeschwindigkeit aus dem Handbetrieb fiir die
Fahrroutine auf einen optimalen Wert einzurichten und zu
vergleichmdBigen, weil davon ausgegangen werden kann, daf
bei Handbetrieb nicht mit der flir Dauerbetrieb optimalen
Geschwindigkeit sondern mit einer mdglicherweise sehr viel
niedrigeren Geschwindigkeit gefahren wurde.

Eine Fahrroutine beginnt man zweckmdfig mit dem Zdhler-
stand "Null" des Wegzdhlers. Dazu geniigt es, mit Uberfah-
ren der Bezugsmarke, die den Beginn der Fahrroutine defi-.
nieert, den Wegzdhler auf "Null" zu setzen. Diese Verfah- -
rensweise bietet auch den Vorteil, daf sich Fehler bei der
Zéhiung nicht {iber mehrere Strecken integrieren képnen,‘
denn bei Beginn jeder Fahrroutine werden auf diese Weise

sadmtliche friheren Fehler unschadlich.

Die Fahrzeuge des Systems sind vorzugsweise, jedenfalls

soweit es die Verarbeitung der Fahrroutinebefehle angeht,
gleich ausgeriistet, so daf man die beim Lernbetrieb mit

einem Fahrzeug gewonnene Fahrroutine auch verwenden kann,
ein anderes Fahrzeug in gleicher Weise zu steuern. Diese
M8glichkeiten macht sich eine Weiterbildung zunutze, die
dadurch gekénnzeichnet ist, daB alle Fahrzeuge mit einem
Fahrroutinenspeicher ausgeriistet sind, der der‘Fahr— und

Lenksteuerschaltung des gleichen Fahrzeuges zugeordnet
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ist, daB die vom Lernsignalgenerator erzéugten Lernsignale
beziehungsweise die Fahrroutinensignale daraus abgeleite-
ter Fahrroutinen mindestens filir jeweils eine ausgewdhlte
Fahrroutine an die Fahrroutinenspeicher des Lernfahrzeuges
und aller anderen Fahrzeuge {ibertragen und die entspre-
chende Fahrroutine in den betreffenden Fahrroutinespei-

chern individuell abrufbar abgespeichert werden.

Es kdnnen dann den einzelnen Fahrzeugen von den beim hand-
betriebenen Lernbetrieb gewonnenen Fahrroutinen jeweils
diejenigen Fahrroutinen ilberspielt werden, die fiir die be-
treffenden Fahrzeuge bendtigt werden. Im Prinzip genligt es
dann, ein einziges Fahrzeug als Lernfahrzeug auszuriisten,
um damit alle fiir das System erforderlichen Fahrroutinen-
signale zu gewinnen. Man kann natiirlich auch mehrere oder

gar alle Fahrzeuge als Lernfahrzeug ausriisten.

Statt alle gegebenenfalls einmal bendtigten Fahrroutinen
in jedem betreffenden Fahrzeug abzuspeichern und dort bei
Bedarf abzurufen, kann man auch die Fahrroutinen samt-
lichst zentral abspeichern und einzeln bei Bedarf an die
betreffenden Fahrzeuge {iberspielen. Eine entsprechende
Weiferbildung der Erfindung ist dadurch gekennzeichnet,
"daB eine Zentrale vo;éesehen ist, in der ein zentraler
Fahrroutinenspeicher angeordnet ist, daB8 die vom Lernsig-
nalgenerator erzeugten Lernsignale beziéhungsweise die
Fahrrotinensignale daraus abgeleiteter Fahrroutinen an die
Zentrale lUbermittelt und im zentralen Fahrroutinenspeicher
individuell abrufbar abgespeichert werden, daf jeweils bei
Bedarf die Fahrroutinensignale einer ausgewdhlten Fahrrou-
tine einem betreffenden Fahrzeug lbermittelt werden, und
daB jedes Fahrzeug einen der Fahr- und Lenksteuerschaltung
zugeordneten Fahrroutinenspeicher aufweist, der mindestens
Speicherkapazit§£ fir eine Fahrroutine hat und in dem die
ibermittelte Fahrroutine seitens der Fahr- und Lenksteuer-

schaltung abrufbar abgespeichert wird.
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Diese Weiterbildung erfordert zwar eine umfangreiche
Kommunikation zwischen der Zentrale und den einzelnen
Fahrzeugen, bietet aber hinsichtlich der Flilhrung sdmtli-~

cher Fahrzeuge zusitzliche Sicherheit.

Diese Weiterbildung ermGglicht es auch auf einfache Weise,
in der Zentrale Informationen iiber den Séandort simtlicher
Fahrzeuge zu sammeln, indem die Zentrale beispielsweise
die einzelnen Fahrzeuge zyklisch nacheinander nach ihrem
Wegzdhlerstand abfragt. Dabei kann unterstellt werden, daB
die jeweils von den Fahrzeugen befahrene Strecke in der
Zentrale bekannt ist oder auf dem entsprechenden Wege vom

Fahrzeug der Zentrale mitgeteilt wird.

Aufgrund dieses Informationsstandes kann die Zentrale
Kollisionen verhindern. Das ist wichtig wenn das Strecken-
netz Verzweigungen und Einmiindungen aufweist, weil an den
Einmlindungen, wenn keine besonderen Vorkehrungen getroffen
sind, gleichzeitig zufahrende Fahrzeuge zusammenstoB8en
konnen. Auch ist es denkbar, daB ein Fahrzeug von hinten
auf ein vorausfahrendes oder voY¥ausstehendes Fahrzeug auf-

féh}t, wenn keine Vorkehrungen dagegen getroffen werden.

Die Erfindung wird nun anhand der beigefligten Zeichnung

ndher erliutert.
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Die Zeichnung zeigt im Blockschaltbild ein Steuerungs-
system, und zwar in
Figur 1 die Ausrilistung der Zentrale, und in

Figur 2 die Ausrilistung eines Lernfahrzeuges.

Die in Figur 2 durch die strichpunktierte Linie 3 umfah-
renen Teile sind in einem fahrerlosen Lernfahrzeug ange-

ordnet.

Bei dem Steuerungssystem nach Figur 2 kann das zugehdrige
Streckennetz imagindr oder real im Boden verlegt sein.
Eine Bezugsmarke ist jedoch real und in Figur 2 mit 1 be-
zeichnet. Sie ist auf der in Figur 1 angedeuteten Fahrbahn

2 in Form einer Farbmarke aufgetragen.

o Mit 4 ist eine_Steuerschaltung bezeichnet, die einen Lenk-
antrieb 5 und einen Fahrzeugantrieb 6 ansteuert. Mit dem
Fahrzeugantrieb 6 wird das Fahrzeug zur Vorwdrtsfahrt oder
Rickwédrtsfahrt angetrieben, mit dem Lenkantrieb 5 wird die
Steuerung der steuerbaren Rader des Fahrzeuges angetrie-
ben. Mit 7 ist ein mit Handhabe€h 163 ausgeriistetes von
aufen zugdngliches Bedienungspult bezeichnet, zu dem auch
auBen am Fahrzeug angebrachte Fiihl- und Tastorgane gehd-
ren. Mit dem Bedienuhgspult 7 kann die Steuerschaltung 4
angesteuert werden. Das Fahrzeug kann vollstdndig im
Handbetrieb gefahren werden. Dazu wird die Steuerschaltung

mit dem Umschalter 168 auf Handbetrieb umgeschaltet.

Mit 8 ist ein Markertastér bezeichnet, der unten am Fahr-

zeug in einer Position angeordnet ist, in der er die neben
deer Fahrstrecke angeordneten Marker 1 und weitere Marker,
die iiberfahren werden, abtasten kann. Der Markertaster ar-
beitet beriihrungslos. Er kann optisch, elektrisch, magne-

tisch dder auf Ultraschallbasis abtasténd ausgebildet

5 )
sein. Die Marker sind dann entsprechend ausgebildet. Bei
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einem optisch ausgerilisteten Markertaster geniligt ein
Farbfleck als Marker auf der Fahrbahn. Die Signale des
Markertasters gelangen in einen Decoder 11, der dem
Markertaster nachgeschaltet ist. Die einzelnen Marker sind
unter Umstdnden unterschiedlich ausgestaltet, zum Beispiel
kénnen sie sich geometrisch oder farblich unterscheiden,
so da8 der Markertaster entsprechend unterschiedliche
Tastsignale erzeugt. Diese unterschiedlichen Tastsignale
werden in dem Deéoder 11 zu entsprechend unterschiedlichen
Steuersignalen decodiert. Diese Steuersignale gelangen an
die Steuerschaltung 4, an eine Fehlerschaltung 12 und an

einen Wegzdhler 13.

Der Decoder 11, die Fehlerschaltung 12, der Wegzdhler 13,
der Zdhlimpulsgeber 15 und die Grenzwertschaltung 16 bil-

den eine Wegzdhleinrichtung 49.

Der Wegzdhler ié ist an ein Z&hlrad 14 angeschlossen, das
beim fahrenden Fahrzeug auf der Fahrbahn 2 mit der Fahrge-
schwindigkeit des Fahrzeuges rollt. Bei dem Z&hlrad kann
es sich zum Beispiel um ein tragendes Rad des Fahrzeugs
handeln, vorzugsweise handelt es sich jedoch um ein
gesondertes, nachgezogenes Zdhlrad, weil dieses fehler-

freier arbeitet als ein tragendes Rad.

Das Zdhlrad 14 treibt einen Z&hlimpulsgeber 15, der da-
raufhin Zdhlimpulse in Abhdngigkeit von dem abgeroliten
Weg eréeugt, die an den Wegzdhler 13 gelangen. Der Wegzdh-
ler 13 wird von dem Von dem Marker 1 ausgeldsten Marker-
signal auf Null gesetzt und z&hlt dann weiter. Das
Streckennetz kann so angelegt sein, daf alle Strecken iiber

diesen gemeinsamen Marker 1 filihren.

An den einzelnen Strecken sind weitere, bestimmter zdhlung
zugeordnete Kontrollmarker angebracht, die, wenn sie {liber-

fahren werden, ein Kontrollmarkersignal abgeben, das in



-8 - A 37 357 23.9.85.

dem Decoder 11 einer ganz bestimmten Z&hlung des Wegzdh-
lers zugeordnet wird. Dieses Kontrollmarkersignal gelangt
in den Wegzdhler und schaltet ihn auf die betreffende
zihlung um. Auf diese Weise werden Z&hlfehler laufend aus-
geglichen. Die jeweilige Ist-Zz&hlerstellung des Wegzdhlers
und die sich aus den betreffenden Kontrollmarkersignalen
ergebendehSoll—Zéhlerstellung werden in der Fehlerschal-
tung 12 verglichen und aus der Differenz wird ein Diffe-
renzsignal abgeleitet, das an eine Grenzwertschaltung 16

- gelangt. Wenn das Grenzwertsignal einen bestimmten, der
Grenzwertschaltung 16 eingeprdgten Wert iberschreitet,
18st die Grenzwertschaltung ein Fehlersignal aus, das an
die Steuerschaltung 4 gelaﬁgt, die daraufhin den Fahrzeug-
antrieb 6 abschaltet. Auf diese Weise wird die Zdhlung des
Wegzdhlers stdndig liberpriift, kleine Fehler werden korri-
giert und bei gr6Beren Fehlern erfolgt ein Eingriff, im
Beispiel Abschaltung des Antriebs. Die Zdhlerstellung des
Wegzédhlers 13 wird in die Steuerschéltung 4 eingesteuert,
so daB dort aufgrund derhzéhierstellung die Position des
Fahrzeuges auf der jeweils vorgegebenen Strecke bekannt
ist. |

Die'Marker und Kontrollmarker kdnnen codiert sein, so daSl
ein entsprechend codiertes Marker- beziehungsweise Kon-
trollmarkersignal erzeugt wird, aus dem der individuelle,
abgetastete Marker beziehungsweise Kontrollmarker erkenn-
bar ist. Einige oder alle Kontrollmarker k&nnen auch die
Funktion des Marker 1 erfiillen, indem bei Uberfahren des
betreffenden Kohtrollmarkers der Wegzdhler auf "Null" ge-

setzt wird.

An die Steuerschaltung ist ein Fahrroutinenspeicher 161

angeschlossen, der eine oder mehrere Fahrroutinen abfrag-
bar speichern kann. Eine Fahrroutiﬁe besteht aus Fahrrou-
tinensignalen, die die Fahr- und Lenkbefehle und gegebe-

nenfalls Befehle flir Funktionseinheiten zum Beé%ieb des
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Fahrzeuges enthdlt, und zwar fiir eine bestimmte Fahr-
strecke, die an einem Marker beginnt und an einém Marker
endet. Aus einer solchen Fahrroutine erfdhrt die Steuer-
schaltung 4 sd@mtliche Befehle zum Abfahren dieser Strecke.
Das Programmieren der Fahrroutine erfolgt im sogenannten
Lernbetrieb mit Hilfe des als Lefnfahrzeug ausgebildeten
Fahrzeugs 3. Dieses Fahrzeug weist einen Lernsignalgenera-
tor 162 auf, der an den Fahrzeugantrieb 6, den Lenkantrieb
5 und gegebenenfalls an die Funktionseinheiten 28 ange-
schlossen ist. Der Lernsignalgenerator erzeugt in Abhdn-
‘gigkeit von den bei Handbetrieb hervorgerufenen Fahr- und
Lenkbewegungen und Bewegungen der Funktionseinheiten Lern-
signale. Diese gelangen an den Fahrroutinenspeicher 161
und werden dort in Fahrroutinensignale umgewandelt und als

Fahrroutine abgespeichert.

Das Fahfzeug ist nun in der Lage, die zunéchst'im Handbe-
frieb abgefahrene Strecke selbsttdtig nach Befehlen der
Fahrroutine wiederholt abzufahren, wobei man zweckmdfig im
Fahrroutinespeicher Vorkehrungen trifft, daB die Fahrge-

- schwindigkeit und gegebenenfalls auch die Geschwindigkeit
der Bewegungen der Funktionseinheiten gegeniiber dem Hand-
betrieb, in der die Fahrroutine abgespeichert und opti-

miert wird.

Mit der bis jetzt beschriebenen Ausrilistung kann das Fahr-
zeug einem in die Steuerschaltung 4 eingegebenen Programm
folgen und auf einem imagindren Streckennetz fahrerlos

fahren. Die nachfolgend zu beschreibenden Teile dienen zur
Steuerung mehrerer Fahrzeuge auf dem gleichen Streckennetz

unter der Regie einer Zentrale.

Die weiteren Fahrzeuge k&nnen genauso ausgebildet sein wie
das Lernfahrzeug, k&nnen also auch als Lernfahrieug ausge-

o . p . .
riistet sein, man karnn aber bei den weiteren Fahrzeugen
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auch auf den Lernsignalgeneratqr 162 verzichten und damit
auch auf den Umschalter 168, so daB die Steuerschaltung 4
immer auf Automatik-Betrieb stehenbleibt. Die Schaltung
aller Fahrzeuge ist so ausgeriistet, daf alle Fahrzeuge die
gleichen Befehle verarbeiten kbnnen. Man muf nun nur die
im Lernbetrieb gewonnene Fahrroutine in den dem betreffen-
den anderen Fahrzeug zugehOrigen Fahrroutinenspeicher, der
dem Fahrroutinenspeicher 161 entspricht, einspeichern und
dann kann dieses Fahrzeug die gleiche Strecke abfahren.
Auf diese Weise kann man auch mehrere Fahrroutinen im
Lernbetrieb gewinnen und in den einzelnen Fahrzeugen ab-
speichern. Man braucht dann nur zum Beispiel durch Hand-
eingriff vom Bedienungspult 7 oder durch Eingriff von
einem duBeren Taster. iber das Bedienungspult 7 die jeweils
gewlinschte Fahrroutine abrufen, so daf das Fahrzeug unter
Umstdnden mehrere Fahrroutinen nacheinander selbsttdtig
abfdhrt und dabei die Funktionen seiner Funktionseinheiten
durchfiihrt.

Es empfiehlt sich, filir alle Fahrzeuge eine gemeinsame Zen-
trale vorzusehen, die den Fahrbetrieb liberwacht. Eine sol-
che Zentrale ist in Figur 1A daggestellt und mit den durch
die strichpunktierte Linie 20 umfahrenen Teilen bestiickt.

Dazu gehdrt ein von aufien bedienbares Bedienungspult 21,

das ein Steuergerdt 22 ansteuert. An dieses Steuergerdt 22
ist ein Fahrroutinenspeicher 160 angescﬂiossen, der Spei-

cherkapazitédt filir sehr viele Fahrroutinen hat.

Zur Kommunikation mit den einzelnen Fahrzeugen dientreine
Funkstrecke, es éind aber auch andere Ubermittlungswege

- mbglich. Mit 23 ist ein an das Steuergerat 22
angeschlossener Sender/Empfinger bezeichnet, dessen

zugehdrige Antenne mit 24 bezeichnet ist.

Anyjedem Fahrzeug ist eine Antenne 25 angeordnet, die zu

_einem Sender/Empfanger 26 gehort. An den Sender/Empfinger
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ist ein Steuergerdt 27 angeschlossen, das von der Steuer-
schaltung 4 und von Funktionseinheiten 28 des betreffenden
Fahrzeugs Informationen erh&lt und auch an diese Informa-
tionen abgeben kann. Die Informationen der Steuerschaltung
4 und der Funktionseinheiten 28 betreffen unter anderem
den jeweiligen Wegzdhlerstand, das Vorliegen eines Fehler-
signals an der Grenzwertschaltung 16, die in der Steuer-
schaltung ausgewdhlte Fahrstrecke und die Zustédnde der
einzelnen Funktionseinheiten. Diese Informationen werden
in einem Speicher des Steuergerdtes 27 digital abgespei-
chert und kdnnen von dort liber ein von der Zentrale ausge-
sendetes Abfragesignal abgefragt werden. Das Abfragesignal
oder ein Befehl der Zentrale wird durch ein Adressenwort
cddiert, das dem betreffenden Fahrzeug eindeutig zugeord-
net ist, so daB immer nur das eine von der Zentrale ange-
sprochene Fahrzeug auf das Abfragesignal beziehungsweise
den Befehl antwortet. In entsprechend umgekehrter Weise
gibt ein Fahrzeug seine Nachricht an die Zentrale, die
durch ein dem betreffenden Fahrzeug eindeutig zugeordnetes
Adressenwort derart gesichert ist, daB jede von der Zen-
trale empfangene Nachricht dem absendenden Fahrzeug

eindeutig zugeordnet werden kaniy.

Bei Lernbetrieb werden flir jede einzelne Strecke Fahrrou-
tinen gewonnen. Auf diese Weise kann man im Lernbetrieb
alle mdglichen Strecken des Streckennetzes abfahren und

alle erforderlichen Fahrroutinen gewinnen, um alle denkba-

ren Fahrbewegungen auf dem Streckennetz zu erfassen. Diese

Fahrroutinen werden vorzugsweise von einem einzigen Lern-

" fahrzeug erstellt und an den Fahrroutinenspeicher 160 der

Zentrale gemeldet und dort abgespeichert. Von Seiten der
Zentrale aus konnen nun die einzelnen Fahrzeuge nach den
dort abgéspeicherten Fahrroutinen gesteuert werden. Vor-—
teilhafter ist es aber auch in einem solchen Fall, in je-
dem Fahrzeug einen Fahrroutinenspeicher entsprechend dem

Fahrroutinenspeicher 161 vorzusehen, der dazu geeignet
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ist, mindestens eine Fahrroutine abzuspeichern. In einem
solchen Fall kann die Zentrale, die jeweils von einem
Fahrzeug bendtigte Fahrroutine dem Fahrzeug libermitteln
und sie wird dort vollstdndig abgespeichert und kann nun
von dem Fahrzeug abgefahren werden. Das hat den Vorteil,
daR das Fahrzeug, wdhrend es die Fahrroutine abfdhrt, fiir

diese Fahrroutine keine Signale von der Zentrale bendtigt.

Von der Zentrale aus konnen alle Fahrzeuge auf der Strecke
berwacht werden und die Zentrale kann, zum Beispiel ab-
hdngig vom Uberfahren bestimmter Marker, den Fahrbetrieb
einzelner Fahrzeuge auch innerhalb von Fahrroutinen unter-

brechen, um Kollisionen oder Auffahrunfdlle zu vermeiden.

Das Streckennetz kann ein virtuelles Netz sein, dessen Ge-
staltung nur in den Fahrroutinen niedergelegt ist. Es kann
sich aber auch um ein Streckennetz handeln, das zum Bei-
spiel durch optische, elektrische oder magnetische Markie-
rungen in die Fahrbahn eingezeichnet ist. Béisﬁielsweise
kann entlang des Streckennetzes ein elektrischer Draht
verlegt sein, der mit einer Hochfrequenzspannung beauf-
schlagt wird, die von einem Taster des Fahrzeuges abge-
tastet wird, der das Fahrzeug unter der Regie der Fahr-
routine entlang dem Draht und damit entlang der vorgegebe-
nen Strecke fihrt. Entsprechend ist auch die Fiihrung mit
einem optischen Taster entsprechend einer optisch ablesba-

ren Zeichnung mdglich.
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ANSPRUCHE:

1. Steuerungssystem filir mehrere fahrerlose Fahrzeuge, die
entlang vorbestimmter, individueller Strecken eines
Streckennetzes gefiihrt werden,

bei dem jedes Fahrzeug einen Z&hlimpulsgeber aufweist,
der in Abhdngigkeit vom gefahrenen Weg Z&hlimpulse
erzeugt,

bei dem jedem Z&hlimpulsgeber ein im Fahrzeug vorgesehe-
ner Wegzdhler zugeordnet ist, der von den Z&hlimpulsen an-
gesteuert wird,

bei dem entlang des Streckennetzes Bezugsmarken vorge-
sehen sind, derart, daf jede geschlossene Strecke miﬁ-
destens an einer dieser Bezugsmarken vorbeifiihrt,

bei dem jedes Fahrzeug einen Markertaster aufweist, der
beim Uberfahren einer Bezugsmarke ein Bezugsmarkensignal
erzeugt, '

bei dem jedes Fahrzeug eine automatische Fahr- und
Lenksteuerschaltung aufweist, die von dem Wegzdhler und
den Bezugsmarkensignalen angesteuert wird,

bei der die Lenksteuerschaltung aller Fahrzeuge auf die
gleiche Befehlsverarbeitung eingerichtet ist, und

bei dem an jedem Fahrzeug eiﬁ.Fahrzeugantrigb und ein
Lenkantrieb vorgesehen ist, der von der Fahr- und Lenk-
steuerschaltung angesteuert wird, dadurch gekennzeichnet,

daf mindestens eines der Fahrzeuge ( 3) als Lernfahr-
zeug ausgeriistet ist,

daB das Lernfahrzeug eine auf Handbetrieb umschaltbare
Fahr- und Lenksteuerschaltung ( 4 ) aufweist mit zugehdri-
gen, von aufen zugdnglichen Handhaben ( 163 ), .

da8 ein Fahrroutinenspeicher ( 160, 161 ) vorgesehen
ist, in dem einer oder mehrere Fahrroutinen abfragbar
speiéherbar sind,

daB.eine Fahrroutine aus Fahrroutinesignalen besteht,
die die Fahr- und Lenkbefehle und gegebenenfalls Befehle

flr Funktionseinheiten fiir eine an eirey Bezugsmarker



- 14- : A 37 357 23.9.85.

( 1) beginnende und an einem Bezugsmarker ( 1 ) endende
Fahrstrecke enthalten, '

daB8 im Lernfahrzeug ein Lernsignalgenerator ( 162 )
vorgesehen ist, der in Abhdngigkeit von den bei Handbe-
trieb hervorgerufenen Fahr- und Lenkbewegungen und Befeh-
len fiir Funktionseinheiten Lernsignale erzeugt, aus denen
die zugehdrigen Fahfroutinen gebildet werden konnen, und

daR ein Kommunikationssystem ( 23 - 26 ) zur Ubermitt-
lung der Lernsignale oder daraus abgeleiteter Fahrtrouti-
nensignale an den Fahrroutinenspeicher ( 160, 161 ) vorge-

sehen ist.

2. Steuerungssystem nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, >,

daB alle Fahrzeuge mit einem Fahrroutinenspeicher aus-
gerlistet sind, der der Fahr- und Lenksteuerschaltung des
glelchen Fahrzeuges zugeordnet ist,

daB die vom Lernsignalgenerator erzeugten Lernsignale
beziehungsweise die Fahrroutinensignale daraus abgeleite-
ter Fahrroutinen mindestens fiir jeweils eine ausgewdhlte
Fahrroutine an die Fahrroutinenspeicher des Lernfahrzeuges
und aller anderen Fahrzeuge iibertragen und die entspre-
chende Fahrroutine in den betreffenden Fahrroutinespei-

chern individuell abrufbar abgespeichert werden.

3. Steuerungssystem nach Anspruch 1 oder"2, dadurch
gekennzeichnet,

daB alle Fahrzeuge als Lérnfahrzeuge ausgeriistet sind.

4. Steuerungssystem'nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, 7

daB eine Zentrale ( 20 ) vorgesehen ist, in der ein
zentraler Fahrroutinenspeicher ( 160 ) angeordnet ist,

da8 die vom Lernsignalgenerator ( 161 ) erzeugten Lern-
signale beziehungsweise die Fahrroutinenéignale daraus ab-

geleiteter Féﬁrroutinen an die Zentrale iibermittelt und im
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zentralen Fahrroutinenspeicher individuell abrufbar
abgespeichert werden,
daf jeweils bei Bedarf die Fahrroutinensignale einer

ausgewdhlten Fahrroutine einem betreffenden-Fahrzeug ilber-
mittelt werden, und ~

~ daB jedes Fahrzeug einen der Fahr- und Lenksteuerschal-
tung ( 4 ) zugeordneten Fahrroutinenspeicher ( 161 ) auf-
weist, der mindestens Speicherkapazitdt fiir eine
Fahrroutine hat und in dem die lbermittelte Fahrroutine
seitens der Fahr- und Lenksteuerschaltung abrufbar

abgespeichert wird.
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