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(57) Abstract: A support apparatus for the positioning of objects (12, 14) which can be moved on one axis, has a distance sensor
(40, 52), an activatable position mark (36, 38) for fitting to the object (12, 14) the distance of which from the distance sensor (40,
52) can be detected by the distance sensor (40), and an indication device (46). The support apparatus allows a method for positio-
ning of an object (12, 14) which can be moved on one axis to be carried out, in which a position mark (36, 38), which is applied to
the object (12, 14), is activated, a distance (24, 26) between the distance sensor (40, 52) and the position mark (36, 38) is measu-
red and is compared with the distance to a desired position, an indication of a desired movement direction (18, 20) of the object
(12, 14) is produced, the object (12, 14) is moved, indications are produced of the distance of the object (12, 14) from the desired
position during the movement of the object (12, 14), and an indication that the desired position has been reached is produced,
when said desired position is reached.

(57) Zusammenfassung:
[Fortsetzung auf der néichsten Seite]
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CM, GA, GN, GQ, GW, ML, MR, NE, SN, TD, TG). rjr;zt internationalem Recherchenbericht (Artikel 21 Absatz

Ein Unterstiitzungsvorrichtung fiir die Positionierung einachsig bewegbarer Objekte (12, 14), weist einen Entfernungssensor (40,
52), eine aktivierbare Positionsmarke (36, 38) zur Anbringung an dem Objekt (12, 14), deren Entfernung von dem Entfernungs-
sensor (40, 52) durch den Entfernungssensor (40) erfassbar ist und eine Hinweiseinrichtung (46) auf. Mit der Unterstiitzungsvor-
richtung ist ein Verfahren zur Positionierung eines einachsig bewegbaren Objekts (12, 14) durchfithrbar, bei dem eine an dem Ob-
jekt (12, 14) angebrachte Positionsmarke (36, 38) aktiviert wird, eine Entfernung (24, 26) zwischen Entfernungssensor (40, 52)
und Positionsmarke(36, 38) gemessen und mit der Entfernung einer gewiinschten Position verglichen wird, ein Hinweis auf eine
gewliinschte Bewegungsrichtung (18, 20) des Objekts (12, 14) erzeugt wird, das Objekt (12, 14) bewegt wird, Hinweise auf die
Entfernung des Objekts (12, 14) von der gewliinschten Position wihrend der Bewegung des Objekts (12, 14) erzeugt werden und
bei Erreichen der gewiinschten Position ein Hinweis auf das Erreichen der gewiinschten Position erzeugt wird.
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Unterstiitzungsvorrichtung fiir die Positionierung einachsig bewegbarer Ob-

jekte sowie damit durchfiihrbares Verfahren

Die Erfindung betrifft eine Unterstlitzungsvorrichtung fiir die Positionierung ein-
achsig bewegbarer Objekte. Des Weiteren betrifft die Erfindung ein Verfahren,

welches mit einer solchen Unterstitzungsvorrichtung durchfiihrbar ist.

Einachsig bewegbare Objekte miissen beispielsweise bei der Bestuhlung von Luft-
fahrzeugen positioniert werden. Passagiersitze oder ganze Sitzreihen sind im all-
gemeinen entlang von Schienen entlang einer Achse verschiebbar. Gewohnlich ist
es notwendig, dass ein Bediener Sitzreihen in einem Flugzeug von Hand ver-
schiebt. Um eine korrekte Positionierung zu erreichen wird die Position der Sitz-
reihen verandert und anschliefiend tberprift. Ist die gewlinschte Position noch
nicht erreicht, so muss der Bediener wiederum die Position der Sitzreihen korrigie-
ren und anschliefend erneut messen. Dieser Vorgang kann sich mehrmals wie-

derholen, bis die Sitzreihe korrekt positioniert ist.

Vor diesem Hintergrund stellt sich die Aufgabe, eine Unterstlitzungsvorrichtung
sowie ein Verfahren zur Positionierung zu schaffen, mit deren Hilfe die Positionie-

rung einachsig bewegbarer Objekte vereinfacht und beschleunigt werden kann.

Zur Lésung wird eine Unterstitzungsvorrichtung fir die Positionierung einachsig
bewegbarer Objekte, aufweisend einen Entfernungssensor, eine aktivierbare Posi-
tionsmarke zur Anbringung an dem Objekt, deren Entfernung von dem Entfer-
nungssensor durch den Entfernungssensor erfassbar ist, und eine Hinweiseinrich-

tung, vorgeschlagen.

Ein Vorteil dieser Unterstlitzungsvorrichtung ist es, dass der Bediener durch die
Hinweiseinrichtung bereits wahrend er das Objekt bewegt erfahrt, ob die ge-

wunschte Position erreicht ist. Der Bediener muss dadurch die Bewegung des Ob-
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jektes nicht mehr wiederholt unterbrechen, um von Hand eine Positionsbestim-
mung durchzufthren. Des Weiteren sind keine zuséatzlichen Hilfsmittel zur Positio-

nierung des Objekts notwendig.

Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind Gegenstand der Unteranspriiche
2 bis 8.

Der Entfernungssensor ist vorteilhaft ein strahlgefihrter Entfernungssensor, vor-
zugsweise ein LIDAR. Derartige Entfernungssensoren lassen sich prézise einset-

zen, so dass Fehimessungen vermieden werden.

Eine Oberflache der Positionsmarke ist vorzugsweise wenigstens teilweise fir ei-
nen Strahl des Entfernungssensors reflektierend ausgebildet. Dies verbessert die

Genauigkeit der Entfernungsmessung.

Die Positionsmarke ist vorzugsweise zur Aktivierung mechanisch beweglich an
dem Objekt anbringbar, so dass sie in einen Strahl des Entfernungssensors
einbringbar und aus diesem entfernbar ist. Dadurch kann auf einfache Weise an-
gegeben werden, welches Objekt mithilfe der Unterstiitzungsvorrichtung positio-

niert werden soll.

Vorteilhaft weist die Hinweiseinrichtung einen akustischen Signalgeber auf. An-
ders als bei einem optischen Signalgeber ist es dadurch nicht notwendig, dass der

Bediener Sichtverbindung zu der Hinweiseinrichtung hat.

Vorzugsweise ist der Signalgeber zur Abgabe von sich wiederholenden Signalto-

nen und/oder Dauertdnen ausgebildet.

Vorteilhaft weist die Unterstlitzungsvorrichtung eine Steuereinrichtung und/oder
eine Bedieneinrichtung auf. Durch diese Einrichtungen wird eine zusatzliche Flexi-

bilitat bei der Verwendung der Unterstitzungsvorrichtung erzielt.

Vorzugsweise ist die Unterstitzungsvorrichtung fir die Positionierung von Flug-

gastsitzen in Luftfahrzeugen ausgebildet.
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Die Aufgabe wird ebenfalls durch ein Verfahren zur Positionierung eines einachsig
bewegbaren Objekts gemall Anspruch 9 gelost. Vorteil dieses Verfahrens ist es,
dass der Bediener, wahrend er das Objekt bewegt, (iber das Erreichen der Zielpo-
sition informiert wird, ohne dass er die Bewegung fiir einen Messvorgang unter-

brechen muss.

Vorteilhafte Ausgestaltungen des erfindungsgemaen Verfahrens sind Gegens-

tand der Unteranspriiche 10 bis 12.

Vorteilhaft wird ein Hinweis auf falsche Bewegungsrichtung erzeugt, wenn das
Objekt nicht in der gewlinschten Bewegungsrichtung bewegt wird. Dadurch wer-
den Positionierungsfehler reduziert und somit die Positionierung weiter beschleu-

nigt.

Die Hinweise auf die Entfernung des Objekts von der gewlinschten Position wah-
rend der Bewegung des Objekts kdnnen in Form von sich wiederholenden Signal-
ténen gegeben werden, wobei die Pausen zwischen den Signalténen umso kirzer
werden, je naher das Objekt an der gewlinschten Position ist. Dadurch kann der
Bediener abschatzen, ob er die Bewegung des Objekts nur mehr vorsichtig durch-
fihren kann oder noch eine grofRe Strecke zu Uberbricken ist. Die Pausen zwi-
schen den Signaltdnen sind auch in einer lauten Umgebung und ohne Sichtkon-

takt zu der Unterstitzungsvorrichtung gut identifizier- und wahrnehmbar.

Vorzugsweise wird als Hinweis auf das erreichen der gewilinschten Position ein
Dauerton erzeugt. Auch diese ist in einer Vielzahl von akustischen Umgebungen

eindeutig identifizierbar.

Die Erfindung wird nachfolgend anhand von Ausfiihrungsbeispielen naher be-
schrieben. Die Figuren, in denen die Erfindung lediglich schematisch dargestelit

ist, zeigen im einzelnen:

Fig. 1 eine beispielhafte Anordnung einachsig beweglicher Elemente;
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Fig. 2 Eine Ansicht wie in Fig. 1 mit einer ersten Ausfiihrungsform der Erfin-

dung;
Fig. 3 eine Ansicht wie in Fig. 2;

Fig. 4 eine Ansicht wie in Fig. 2 einer zweiten Ausfihrungsform der Erfindung

und
Fig. 5 eine Ansicht wie in Fig. 4

Fig. 1 zeigt eine Passagierkabine 10, in der einachsig bewegbare Objekte in Form
eines ersten Fluggastsitzes 12 und eines zweiten Fluggastsitzes 14 angeordnet
sind. Die Fluggastsitze 12, 14 sind gewohnlich in der Passagierkabine 10 unbe-
weglich befestigt. Um die Anordnung der Fluggastsitze 12, 14 verdndern zu kon-
nen, ist diese Befestigung losbar. Ist die Befestigung geldst, so konnen die Flug-
gastsitze 12, 14 entlang einer Achse 16 in einer ersten Bewegungsrichtung 18 und

einer zweiten Bewegungsrichtung 20 bewegt werden.

Um die Passagiersitze 12, 14 genau positionieren zu kénnen wird eine Referenz
bendtigt, die hier durch eine Wand 22 gebildet ist. Zur Positionierung der Flug-
gastsitze 12, 14 in der Passagierkabine 10 kann eine erste Entfernung 24 ange-
geben werden, welche den Abstand des Fluggastsitzes 12 von der Wand 22 an-
gibt. Sollen Fluggastsitze 12, 14 relativ zueinander positioniert werden, beispiels-
weise in einem vorbestimmten Abstand voneinander, so ist es auch mdglich, eine
zweite Entfernung 26 zu verwenden, die den Abstand zwischen zwei Fluggastsit-

zen 12,14 wiedergibt.

Fig. 2 zeigt eine Passagierkabine 10, die eine erste Ausfiihrungsform einer Unter-
stitzungsvorrichtung fur die Positionierung der Fluggastsitze 12, 14 aufweist. Die
Unterstiutzungsvorrichtung weist einen Entfernungssensor in Form eines LIDAR 40
auf, das an der Referenz, in diesem Fall an der Wand 22 angeordnet ist. Die Flug-
gastsitze 12, 14 weisen Aussparungen 32, 34 auf, die zur Aufnahme von Positi-
onsmarken 36, 38 ausgebildet sind. Die Positionsmarken 36, 38 sind als erste Re-

flektorklappe 36 und zweite Reflektorklappe 38 ausgebildet.

4
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Die Reflektorklappen 36, 38 sind aus den Aussparungen 32, 34 ausziehbar. Die
erste Reflektorklappe 36 ist in herausgezogenem Zustand und die zweite Reflek-

torklappe 38 in hineingeschobenem Zustand gezeigt.

Das LIDAR 40 emittiert zur Entfernungsmessung einen Laserstrahl 42. Die Reflek-
torklappen 36, 38 werden dadurch aktiviert, dass sie aus ihrer Aussparung 32, 34
so herausgezogen werden, dass sie in den Laserstrahl 42 einragen. In Fig. 2 ist
die erste Reflektorklappe 36 aktiviert, die an dem Fluggastsitz 12 befestigt ist. Das
LIDAR 40 kann also die Entfernung zu dem Fluggastsitz 12 ermitteln.

Darliber hinaus weist die Unterstlitzungsvorrichtung eine Bedieneinrichtung 44
sowie eine akustische Hinweiseinrichtung 46 auf, die als Lautsprecher 48 mit Ton-

generator 50 ausgebildet ist.

Wenn der erste Fluggastsitz 12 eine neue Position erhalten soll, so gibt ein Bedie-
ner an der Bedieneinrichtung 44 den gewiinschten Abstand des ersten Fluggast-
sitzes 12 von der Unterstlitzungsvorrichtung ein. Die Unterstltzungsvorrichtung
vergleicht den mittels des LIDAR 40 gemessenen Abstand mit dem gewiinschten
Abstand und erzeugt mittels der Hinweiseinrichtung 46 ein akustisches Signal,
anhand dessen der Bediener erkennen kann, ob der Fluggastsitz 12 in der ersten
Bewegungsrichtung 18 oder der zweiten Bewegungsrichtung 20 bewegt werden
soll. Das akustische Signal kann aus einer eindeutigen Abfolge von Tonhdhen be-

stehen.

Die Unterstutzungsvorrichtung ermittelt in kurzen Abstanden kontinuierlich, ob sich
der gemessene Abstand verandert. Sobald der Bediener den ersten Fluggastsitz
12 verschiebt, verandert sich der gemessene Abstand. Die Unterstlitzungsvorrich-
tung erkennt, ob die Veranderung des Abstands in die richtige Richtung geschieht,
namlich auf den gewlinschten Abstand zu. Ist dies nicht der Fall, so warnt sie den

Bediener mit einem akustischen Signal der Hinweiseinrichtung 46.

Geschieht die Veranderung des Abstands in die richtige Richtung, so emittiert die

Hinweiseinrichtung 46 sich wiederholende Signaltdne. Je naher der gemessene
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Abstand dem gewlinschten Abstand kommt, desto kiirzer werden die Pausen zwi-
schen den sich wiederholenden Signalténen. Ist der gewlinschte Abstand erreicht,
so emittiert die Hinweiseinrichtung 46 einen Dauerton. Der Bediener weifll somit,
dass sich der erste Fluggastsitz 12 nunmehr an der korrekten Position befindet

und kann den ersten Fluggastsitz 12 fixieren.

Um den zweiten Fluggastsitz 14 zu positionieren wird, wie in Fig. 3 gezeigt, die
erste Reflektorklappe deaktiviert, also in die Aussparung 32 zurlickgeschoben und
die zweite Reflektorklappe 38 aktiviert. Danach kann, wie bereits fir den ersten

Fluggastsitz 12 beschrieben, die Positionierung durchgefihrt werden.

Die Positionierung kann nicht nur relativ zu der Wand 22 durchgefihrt werden,
sondern auch relativ zu anderen Fluggastsitzen 12, 14. Ist in dem oben ausgefiihr-
ten Beispiel gewlinscht, dass der erste Fluggastsitz 12 einen festen Abstand rela-
tiv zu dem zweiten Fluggastsitz 14 haben soll, so kann zunéchst die Position des
zweiten Fluggastsitzes 14 relativ zu dem LIDAR 40 ermittelt werden. Aus dieser
Position wird errechnet, an welcher Position relativ zu dem LIDAR 40 der erste
Fluggastsitz 12 angeordnet werden muss, damit er relativ zu dem zweiten Flug-
gastsitz 14 den gewinschten Abstand aufweist. Anschlieffend wird die Positionie-

rung wie oben beschrieben durchgefiihrt.

In Fig. 4 ist eine Unterstiitzungsvorrichtung mit verbesserter Ausfallsicherheit ge-
zeigt. Diese Ausfuhrungsform unterscheidet sich von der ersten Ausfiihrungsform
dadurch, dass ein zweites LIDAR 48 vorgesehen ist, das entlang der Achse 16 auf
der gegeniberliegenden Seite der Passagierkabine 10 an einer Wand 54 ange-

ordnet ist.

Dadurch ist es moglich, die Positionierung auch dann durchzufiihren, wenn eines
der beiden LIDAR 40, 48 ausfallt. Darliber hinaus kann erkannt werden, wenn

mehr als eine Reflektorklappe 36, 38 aktiviert ist, wie es in Fig. 5 gezeigt ist.

Die Unterstutzungsvorrichtung kann eine Steuereinrichtung aufweisen, welche die

Berechnungen bei der relativen Positionsbestimmung und/oder die Steuerung der
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Hinweiseinrichtung 46 und/oder die Ansteuerung der Bedieneinrichtung sowie die
Verarbeitung der Eingaben von der Bedieneinrichtung Gbernimmt. Die Steuerein-
richtung kann in das LIDAR 40, 48, in die Bedieneinrichtung 44 oder die Hinweis-
einrichtung 46 integriert sein. In der hier gezeigten Ausfiihrungsform ist sie in die

Bedieneinrichtung 44 integriert.

Ist nur ein LIDAR 40 vorgesehen, so ist es ausreichend, die Reflektorklappen 36,
38 auf einer Seite ausreichend reflektiv auszubilden. Sind zwei LIDARSs 40,48 vor-
gesehen, so sollten fiir beide LIDARs 40, 48 ausreichend reflektierende Flachen

an den Reflektorklappen 36, 38 vorgesehen sein.

Die Reflektorklappen 36, 38 kdnnen jede Form aufweisen, die eine Entfernungs-
messung mit dem verwendeten Entfernungssensor erlaubt. Anstatt des LIDARs
40, 48 ist es denkbar, die Entfernung mit Hilfe anderer strahlgefiihrter Verfahren,

beispielsweise mit Radar oder mit Schallwellen zu bestimmen.

Die Reflektorklappen 36, 38 kdnnen dadurch aktiviert werden, dass sie in den La-
serstrahl 42 eingebracht werden. Dieses Einbringen kann beispielsweise dadurch
geschehen, dass die Reflektorklappen 36, 38 ausgeklappt oder herausgezogen
werden. Ebenso ist es moglich, dass die Reflektorklappen 36, 38 ansteckbar aus-
gebildet sind, also nur bei Bedarf an dem Fluggastsitz 12, 14 befestigt werden.
Sofern nur eine solche ansteckbare Reflektorklappe 36, 38 vorgesehen ist, kann
auch weitgehend vermieden werden, dass mehrere Fluggastsitze 12, 14 gleichzei-

tig eine aktivierte Reflektorklappe 36, 38 aufweisen.

Die einzelnen Komponenten der Unterstltzungsvorrichtung kénnen weitgehend
beliebig in der Passagierkabine 10 angeordnet werden. Um die Genauigkeit der
Positionierung der Fluggastsitze 12, 14 zu verbessern, sollte die Referenz, gegen-
tber welcher der Entfernungssensor die Position der Fluggastsitze 12, 14 ermittelt

wird, moglichst genau bekannt sein.
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Das hier vorgestellte einachsige optische Positionierungssystem erlaubt es Bedie-
nern und Herstellern, einachsige bewegbare Elemente einfach entlang der Bewe-

gungsrichtung der Elemente zu positionieren.

Eine typische Verwendung fur diese System ist die Positionierung von Sitzen in
einem Flugzeug, die einerseits durch den Hersteller bei der abschlieRenden Mon-
tage und andererseits durch den Betreiber zwischen Fliigen, bei denen unter-
schiedliche Layouts der Kabine und/oder der Sitze bendtigt werden, durchgefiihrt

wird.

In einer Anfangssituation wird jedes einachsig bewegliche Element mit einer re-
flektierenden Klappe ausgeristet. Um das Element zu positionieren wird der Ab-
stand zwischen einem optischen Entfernungssensor 40 und einer aktivierten Re-
flektorklappe 36, 38 gemessen. Wenn das einachsige optische Positionierungs-
system feststellt, dass das einachsig bewegliche Element nicht an seiner ge-
winschten Position ist, dann wird akustisch eine Anleitung gegeben, in welche
Richtung 18, 20 das einachsig bewegliche Element bewegt werden muss. Das
einachsige optische Positionierungssystem stellt die Bewegung des einachsig be-
weglichen Elements fest, da die anfanglich gemessene Entfernung nicht gleich der

nunmehr gemessenen Entfernung ist.

Sofern die Bewegungsrichtung 18, 20 des einachsig beweglichen Elementes mit
der angekiindigten (der korrekten) Bewegungsrichtung 18, 20 Uibereinstimmt, be-
ginnt das einachsige optische Positionierungssystem, einen Hinweis auf die Ent-
fernung des einachsig bewegbaren Elementes von seiner Zielposition zu geben.
Dies wird durch eine unendliche Abfolge akustischer Signale durchgefiihrt, bis das
einachsig bewegliche Element seine Zielposition erreicht. Je kleiner der Abstand
des einachsig beweglichen Elementes von seiner Zielposition ist, desto kiirzer ist
das Intervall zwischen den akustischen Signalen. Sobald das einachsig bewegli-
che Element seine Zielposition erreicht, wird die Abfolge akustischer Signale auf
ein konstantes akustisches Signal reduziert. Dieses konstante akustische Signal

hort auf, wenn die aktivierte Reflektorklappe deaktiviert wird.
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Um zwei einachsig bewegliche Elemente zu positionieren, verwendet das einach-
sige optische Positionierungssystem Informationen tiber die beiden Anfangspositi-
onen der einachsig beweglichen Elemente, den Zielabstand der beiden einachsig
beweglichen Elemente und das zu bewegende einachsig bewegliche Element.
Dann wird die Reflektorklappe 36, 38 des zu bewegenden einachsig beweglichen
Elementes aktiviert und der Positionierungsvorgang wird wie oben beschrieben mit
dem Unterschied durchgefihrt, dass nicht der Abstand zu dem optischen Entfer-
nungssensor 40 fur die Entfernungsberechnung verwendet wird, sondern der Un-

terschied der Abstande der beiden einachsig beweglichen Elemente.

Mit der Absicht, den Positionierungsvorgang ausfallsicher zu gestalten, wird ein
zweiter optischer Entfernungssensor 52 an einer dem ersten optischen Entfer-

nungssensor 40 gegenulberliegenden Paosition eingeflihrt. Dieser Aufbau erlaubt
es dem einachsigen optischen Positionierungssystem, die Positionierung fortzu-
fuhren, wenn einer der optischen Entfernungssensoren 40, 52 ausfallt. Dariber
hinaus kann das einachsige optische Positionierungssystem feststellen, ob zwei

oder mehr Reflektorklappen 36, 38 aktiviert sind.
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22 Wand
24  Erste Entfernung
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Zweite Entfernung
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Aussparung
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1.

Patentanspriiche

Unterstitzungsvorrichtung fir die Positionierung einachsig bewegbarer Ob-
jekte (12, 14), mit einem Entfernungssensor (40, 52),

einer aktivierbaren Positionsmarke (36, 38) zur Anbringung an dem Objekt
(12, 14), deren Entfernung von dem Entfernungssensor (40, 52) durch den
Entfernungssensor (40) erfassbar ist und

einer Hinweiseinrichtung (46).

Unterstitzungsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass der Entfernungssensor (40, 52) ein strahlgefihrter Entfernungssensor
(40, 52), vorzugsweise ein LIDAR (40, 52) ist.

Unterstutzungsvorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet,
dass eine Oberflache der Positionsmarke (36, 38) wenigstens teilweise flr
einen Strahl (42) des Entfernungssensors (40, 52) reflektierend ausgebildet

ist.

Unterstltzungsvorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, dadurch
gekennzeichnet, dass die Positionsmarke (36, 38) zur Aktivierung so me-
chanisch beweglich an dem Objekt (12, 14) anbringbar ist, dass sie in einen
Strahl (42) des Entfernungssensors (40, 52) einbringbar und aus diesem

ausbringbar ist.

Unterstltzungsvorrichtung nach einem der voranstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Hinweiseinrichtung (46) einen akusti-

schen Signalgeber (48) aufweist.

Unterstltzungsvorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet,
dass der Signalgeber (48) zur Abgabe von sich wiederholenden Signalto-

nen und/oder Dauertdnen ausgebildet ist.

11
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10.

11.

12.

Unterstltzungsvorrichtung nach einem der voranstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Unterstiitzungsvorrichtung eine Steu-

ereinrichtung und/oder eine Bedieneinrichtung (44) aufweist.

Unterstltzungsvorrichtung nach einem der voranstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Unterstiitzungsvorrichtung zur Positio-
nierung von Fluggastsitzen (12, 14) in einer Passagierkabine (10) ausgebil-
det ist.

Unterstiitzungsvorrichtung nach einem der voranstehenden Anspriiche,
soweit auf Anspruch 2 zuriickbezogen,

dadurch gekennzeichnet, dass die aktivierbare Positionsmarke (36, 38)
an Fluggastsitzen (12, 14) in einer Passagierkabine (10) eines Flugzeugs
derart angebracht ist, dass sie in den Strahl (42) des Entfernungssensors

(40, 52) einbringbar und aus diesem ausbringbar ist.

Fluggastsitzpositioniervorrichtung zum Positionieren von Fluggastsitzen
(12, 14) in einer Passagierkabine (10) eines Flugzeugs, aufweisend eine

Unterstlitzungsvorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 9.

Passagierkabine (10) eines Flugzeuges mit einer Flugzeugsitzpositionier-
vorrichtung nach Anspruch 10 und einer Mehrzahl von einachsig bewegba-

ren Fluggastsitzen (12, 14).

Verfahren zur Positionierung eines einachsig bewegbaren Objekts (12, 14)
unter Verwendung einer Unterstitzungsvorrichtung nach einem der voran-

stehenden Anspriiche, gekennzeichnet durch die folgenden Schritte:

a) Aktivieren einer an dem Objekt (12, 14) angebrachten Positionsmarke
(36, 38)
b) Messen einer Entfernung (24) zwischen Entfernungssensor (40, 52) und

Positionsmarke (36, 38) und Vergleichen der gemessen Entfernung (24) mit

12
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13.

14.

15.

16.

der Entfernung einer gewiinschten Position;

c) Erzeugen eines Hinweises auf eine gewiinschte Bewegungsrichtung (18,
20) des Objekts (12, 14);

d) Bewegen des Objekts (12, 14);

e) Erzeugen von Hinweisen auf die Entfernung des Objekts (12, 14) von der
gewlnschten Position wahrend der Bewegung des Objekts (12, 14) und

f) Erzeugen eines Hinweises auf das Erreichen der gewiinschten Position

bei Erreichen der gewiinschten Position.

Verfahren nach Anspruch 12, gekennzeichnet durch den Schritt Erzeugen
eines Hinweises auf falsche Bewegungsrichtung (18, 20), wenn das Objekt

(12, 14) nicht in der gewiinschten Bewegungsrichtung (18, 20) bewegt wird.

Verfahren nach Anspruch 12 oder 13, dadurch gekennzeichnet, dass die
Hinweise in Schritt e) in Form von sich wiederholenden Signalténen
gegeben werden, wobei die Pausen zwischen den Signalténen umso kiirzer

werden, je ndher das Objekt (12, 14) an der gewiinschten Position ist.

Verfahren nach einem der Anspriiche 12 bis 14, dadurch gekennzeichnet,

dass der Hinweis in Schritt f) in Form eines Dauertons gegeben wird.

Positionierverfahren zum Positionieren eines Fluggastsitzes (12, 14) in
einer Passagierkabine (10) eines Flugzeuges, aufweisend ein Verfahren
nach den Ansprichen 12 bis 15 unter Verwendung eines Fluggastsitzes
(12, 14) als Objekt.

13
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Fig. 3
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