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(57) Abstract: The invention relates to a label (1), having at least one symbol (12, 14), said at least one symbol (12, 14) being associable
with at least one characteristic (20) and the at least one symbol (12, 14) being readable by a user (12) and being machine-readable (14).
The invention also relates to a corresponding automation system.

(57) Zusammenfassung: Die Ertindung betrifft einen Marker (1), aufweisend mindestens ein Symbol (12, 14), wobei das mindestens
eine Symbol (12, 14) mit mindestens einer Eigenschatt (20) assoziierbar ist und das mindestens eine Symbol (12, 14) anwenderlesbar
(12) und maschinenlesbar (14) ist. Ferner ist die Erfindung auf ein entsprechendes Automatisierungssystem gerichtet.
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Beschreibung

MARKIERUNG

1. Technisches Gebiet

Die vorliegende Erfindung betrifft einen Marker. Ferner ist
die Erfindung auf ein entsprechendes Automatisierungssystem
gerichtet. Die Erfindung ist insbesondere in den Bereichen
Industrieautomatisierung, Engineering und Robotik angesie-
delt.

2. Stand der Technik

Die industrielle Automatisierung gewinnt zunehmend an Bedeu-
tung. Beispielsweise ist die Produktion von Produkten Gegen-
stand der Automatisierung. Die Produktion kann auch als Fer-
tigung bezeichnet werden. Die Vernetzung sowie die Interakti-
on von Personen, Werkstiicken und Maschinen in der Produktion

bringen neue komplexe Produktionsumgebungen hervor.

GemalB dem Stand der Technik werden herkdmmlich die Bewegungs-
ablaufe oder Anwendungen in einzelnen und festen Bewegungsab-
laufen programmiert. Mit anderen Worten, werden die Bewe-

gungsablaufe und bestimmte Eigenschaften der Produktionsumge-

bung in einem Programmcode hinterlegt.

Nachteilig daran ist jedoch, dass die Programmierung als sol-
che bei hoher Variantenvielfalt und schnell wechselnden Pro-
duktionsumgebungen aufwendig und kostenintensiv ist. Insbe-
sondere kann bei mobilen Automatisierungssystemen ein immer
gleicher Bewegungsablauf nur mit hohem Aufwand sichergestellt
werden. Ferner sind die Programmcodes einzelner Anwendungen
schwer auf andere oder wechselnde Produktionsumgebungen und
deren Eigenschaften libertragbar oder fir diese wiederverwend-

bar.
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Beispielsweise muss fiir die Bestiickung von Bearbeitungsma-
schinen die Tire der Maschine gedffnet, das Werkstick gegrif-
fen, das Werkstiick platziert, die Tiire wieder geschlossen und
die Bearbeitung gestartet werden. In diesem beispielhaften
Bestiickungssystem werden insbesondere gespeicherte Positionen
der Tiire verwendet, nadmlich eine Position des Tirgriffs im
geschlossenen Zustand und eine Position des Tirgriffs im ge-
b0ffneten Zustand. Diese gespeicherten Positionen sind jedoch
nicht wiederverwendbar sobald das Bestilickungssystem bewegt

wird.

Ferner verschmelzen die virtuelle und physische Welt zuneh-
mend miteinander. Die Produkte werden lblicherweise virtuell
mittels einer Software entwickelt und getestet bevor sie an-
schlieRBend in der Fabrik gefertigt werden. Hierzu werden vir-
tuelle Modelle der Produktionsumgebung erzeugt, welche eine
grafisch unterstiitzte Modellierung der Eigenschaften der Pro-
duktionsumgebung erméglichen. Nachteilig daran ist jedoch,
dass dieser Vorgang zeitaufwendig und komplex ist. Ferner ist
eine zuverladssige Synchronisation zwischen der virtuellen und

der realen Welt erforderlich.

Die vorliegende Erfindung stellt sich daher die objektive
technische Aufgabe einen Marker bereitzustellen, welcher sei-
ner Umgebung eines Automatisierungssystems Umgebungseigen-
schaften auf einfache, schnelle, kostenglinstige, wiederver-

wendbare und robuste Art und Weise Ubermittelt.

3. Zusammenfassung der Erfindung

Die oben genannte Aufgabe wird erfindungsgemall durch einen

Marker geldst, aufweisend:

a. mindestens ein Symbol, wobei

b. das mindestens eine Symbol mit mindestens einer Eigen-

schaft assoziierbar ist und
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C. das mindestens eine Symbol anwenderlesbar und maschinen-

lesbar ist.

Dementsprechend weist der erfindungsgemédle Marker ein oder

mehrere Symbole auf, welche Informationen enthalten. Die In-
formationen sind auf eine oder mehrere Eigenschaften gerich-
tet. Die Eigenschaften kdnnen auch als Anweisungen ausgelegt

werden oder als semantische Eigenschaften ausgebildet sein.

Beispielhafte Marker sind Tirmarker oder Richtungsmarker,
welche die Eigenschaften einer Position einer Tire und deren
Richtungséffnung etc. enthalten. Die Marker koénnen als reale

oder virtuelle Marker ausgebildet sein.

Das eine oder die mehreren Symbole sind im Gegensatz zum
Stand der Technik sowohl fiir den Menschen als auch die Ma-
schine lesbar. Herkdmmliche Codes gemdfl dem Stand der Tech-
nik, wie QR-Codes, sind fir den Menschen, wie einen Anwender,
herkémmlicherweise nicht voneinander unterscheidbar. Die Ma-
schine kann beispielsweise eine Robotereinheit, sonstige
Rechnereinheit oder Anlageeinheit eines Automatisierungssys-

tems sein.

Der Marker kann folglich ein einziges Symbol aufweisen, wel-
ches durch einen Anwender und durch eine Maschine ausgewertet
werden kann. Alternativ kann der Marker mehrere Symbole auf-
weisen, beispielsweise zwei Symbole. Dementsprechend ist der
Marker zweiteilig ausgebildet. Eines der zwei Symbole kann
durch den Anwender ausgewertet werden und das andere Symbol
der zwei Symbole kann durch die Maschine ausgewertet werden.
Ferner ist es mdglich, dass das maschinenlesbare Symbol nicht
durch eine beliebige Maschine ausgewertet werden kann, son-
dern nur durch eine bestimmte oder festgelegte Maschine. Fer-
ner sind die Informationen fir die Maschine insbesondere in
einem Code verschlisselt wdhrend hingegen die Informationen
fir den Menschen in einem anderen Format zur leichten und in-

tuitiven Verstandlichkeit unverschliisselt wiedergegeben sind.
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Der Marker ist fir ein Automatisierungssystem oder eine Auto-
matisierungsanlage geeignet. Jedes Automatisierungssystem mit
entsprechenden Anlageeinheiten kann auf die Informationen des
Markers, die Eigenschaft und/oder sonstige Daten, einfach und
schnell zugreifen. Dadurch wird die Ubertragbarkeit gewdhr-
leistet. Ferner erkennt das Automatisierungssystem diese In-
formationen robust und zuverldssig. Dadurch gehen keine In-

formationen verloren.

Durch den erfindungsgemaflen Marker koénnen Ablaufe einer Auto-
matisierungsanlage spezifiziert werden. Ferner kann im Fall
eines autonomen Systems eine Aufgabe, eine Anwendung oder ein
Bewegungsablauf des Systems kodiert werden, welches das Sys-
tem dadurch automatisiert ausfithren kann. BReispielsweise wird
der Marker in einer Automatisierungsanlage verwendet. Eine
Robotereinheit liest den Marker aus, um einen Bewegungsablauf

oder eine Anwendung zu interpretieren.

In einer Ausgestaltung ist das mindestens eine Symbol ein QR
Code, Aruco-Marker, AR-Tag, Barcode, RFID-Tag oder ein sons-
tiger Tag. Dementsprechend koénnen Codes oder Tags als Symbole
verwendet werden. Die Codes kodieren bzw. verschlisseln die
Eigenschaft maschinenlesbar und sind fiir die Maschine nicht
rein visuell lesbar. Die Codes und deren Bedeutung kodnnen
vorteilhafterweise einfach, schnell und zuverldssig durch die
Maschine ausgewertet werden. Der Begriff Auswerten umfasst
dabei das Auslesen, das Entschliisseln und das Interpretieren.
Hinsichtlich der Interpretation ist es mdglich, dass mehrere
Marker in Kombination auch unterschiedlich interpretiert wer-

den konnen.

In einer weiteren Ausgestaltung ist die mindestens eine Ei-
genschaft verschliisselt. Dementsprechend ist die Eigenschaft
in den Codes oder Tags verschlisselt enthalten. Folglich wird
die Eigenschaft vorteilhaferweise gegeniiber unbefugtem Zu-

griff geschiitzt und vertraulich tUbermittelt.
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In einer weiteren Ausgestaltung wird das mindestens eine Sym-
bol mittels einer Scannereinheit gescannt und mittels mindes-
tens einer Software interpretiert. Dementsprechend wird das
verschliisselte Symbol durch eine Scannereinheit erkannt und
durch eine Software entschliisselt. Beispielsweise wird eine
Kamera als Scannereinheit und eine Lesesoftware, Interpreta-
tionssoftware, Entschlisselungssoftware oder sonstige Appli-

kation als Software verwendet.

In einer weiteren Ausgestaltung sind die Scannereinheit
und/oder die mindestens eine Software in eine Einheit inte-
griert, insbesondere ein Smartphone, ein Handy, ein Tablet
oder ein PC. Dementsprechend sind die Scannereinheit und/oder
die Software Bestandteil eines modernen Kommunikationsmit-
tels. Dabei kann sich die Software je nach Kommunikationsmit-
tel unterscheiden. Folglich ist der Marker flexibel einsetz-

bar und anwenderfreundlich.

In einer weiteren Ausgestaltung ist das mindestens eine Sym-
bol ein grafisches Symbol, ein Piktogramm oder ein Text. Dem-
entsprechend werden grafische Symbole oder Piktogramme als
Symbole verwendet. Diese kdonnen farbig sein. Deren Bedeutung
ist vorteilhafterweise fir den Anwender intuitiv verstand-
lich. Mit anderen Worten, stellt diese visuelle Darstellung
ein Format bereit, welches intuitiv ist und auch wvon Laien
oder Anwendern ohne Fachkenntnisse leicht interpretiert und
verstanden werden kann. Ferner haben sie den Vorteil, dass
sie eine definierte Bedeutung haben und leicht unterschieden
werden koénnen. Alternativ oder zusadatzlich kdnnen auch Pro-
grammcode, Datenbanken oder Konfigurationsdateien etc. ver-
wendet werden. Diese haben den Nachteil, dass sie fiir den An-
wender im Vergleich zu den vorherigen Formaten in geringerem
MaBe verstandlich sind. Das Symbol kann fiir den Anwender bei-
spielsweise grafisch dargestellt werden und zusadtzlich auch
mit einer textuellen Beschreibung zur Grafik versehen werden.
Dadurch wird die Interpretation des Symbols durch den Anwen-

der zusatzlich erleichtert.
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In einer weiteren Ausgestaltung ist die Eigenschaft ver-
schliisselt. Dementsprechend ist die Eigenschaft in den Codes
oder Tags verschliisselt enthalten. Folglich wird die Eigen-
schaft vorteilhaferweise gegeniiber unbefugtem Zugriff ge-

schitzt und vertraulich Ubermittelt.

Beispielsweise ist das maschinenlesbare Symbol verschliisselt
und das anwenderlesbare Symbol dagegen nicht. Dadurch wird
sichergestellt, dass diejenigen Daten bzw. Eigenschaften,
welche durch die Maschine weiter ausgewertet werden nur ver-
schliisselt Ubermittelt werden. Diejenigen Daten, welcher
durch den Anwender ausgewertet werden, kdnnen dagegen dadurch
geschiitzt werden, dass nur befugte Anwender mit geeigneten

Rechten auswerten konnen.

In einer weiteren Ausgestaltung wird das mindestens eine Sym-
bol durch einen Anwender interpretiert. Dementsprechend wer-

den die Codes oder Tags durch die Maschine interpretiert, die
eher anschaulichen oder intuitiven verstandlichen Symbole da-
gegen durch den Anwender. Jedoch sind unterschiedliche Ausge-
staltungen mdglich. Denkbar sind jegliche verschliisselte oder
entschliisselte Symbole, welche von beiden, der Maschine und

dem Menschen, ausgelesen und interpretiert werden.

In einer weiteren Ausgestaltung ist der Marker mittels min-
destens eines Befestigungsmittels anbringbar, insbesondere
ein Magnet, ein Klebstoff, eine Gravur oder eine Software.
Dementsprechend kénnen die Marker durch unterschiedliche Mit-
tel in der realen Welt angebracht werden, beispielsweise auf
einer Oberflédche eines Objekts, wie einer Tlire. Das Anbringen
der Marker ist vorteilhafterweise einfach und effizient. Fer-
ner ist auch die Anderung oder Anpassung der Marker ebenso
einfach und effizient. Die Marker kénnen schnell entfernt und
wieder neu angebracht werden. Diese Marker werden auch als
reale Marker bezeichnet. Die Marker kénnen vorteilhafterweise
nicht nur in der realen Welt angebracht werden, sondern auch
einer virtuellen Repréasentation der Welt. Die virtuelle Re-

prasentation der Welt wird auch als virtuelle Welt bezeich-
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net. Mit anderen Worten, ist das Anbringen der Marker {iber-
tragbar auf Marker fiir Augmented Reality. In diesem Fall kann
der Anwender die Marker iiber eine Anwendung oder sonstige Ap-
plikation anbringen. Diese Marker werden auch als virtuelle
Marker bezeichnet. Der Vorteil der virtuellen Marker liegt
darin, dass keine Hardware notwendig ist. Die Positionen der
Marker zwischen virtueller und realer Welt kénnen anschlie-
Bend synchronisiert werden, um zu vermeiden, dass zusatzliche

oder falsche Marker angebracht werden.

Die Erfindung betrifft ferner ein entsprechendes Automatisie-

rungssystem.

4, Kurze Beschreibung der Zeichnungen

In der folgenden detaillierten Beschreibung werden vorliegend
bevorzugte Ausfithrungsformen der Erfindung weiter beschrieben

mit Bezug auf die folgenden Figuren.

Fig. 1 zeigt eine Draufsicht eines erfindungsgemalen Markers.

Fig. 2 zeigt eine beispielhafte Anordnung einer Mehrzahl von
Markern auf einer Tlre fiir einen Bewegungsablauf einer Ma-

schine nach einer anderen Ausfihrungsform der Erfindung.

Fig. 3 zeigt eine beispielhafte Anordnung einer Mehrzahl von
Markern fiir eine weitere Anwendung nach einer weiteren Aus-

fihrungsform der Erfindung.

Fig. 4 zeigt eine beispielhafte Anordnung einer Mehrzahl von
Markern fiir eine weitere Anwendung nach einer weiteren Aus-
fihrungsform der Erfindung.

5. Beschreibung der bevorzugten Ausfihrungsformen

Im Folgenden werden bevorzugte Ausfihrungsformen der vorlie-

genden Erfindung in Bezug auf die Figuren beschrieben.
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Figur 1 zeigt einen Marker 1 welcher zweiteilig ausgebildet
ist. Dementsprechend umfasst der Marker 1 zwei Symbole 12,
14. Der Marker 1 ist jedoch nicht auf die Anzahl zwei be-
schrankt, sondern kann mehr oder weniger als zwei Symbole um-
fassen. Das erste Symbol 14 ist gemall Figur 1 ein QR Code,
welcher maschinenlesbar ist. Der QR Code wird folglich durch
eine Maschine, wie einer Robotereinheit 70 (in Figur 1 nicht
gezeigt) eingelesen und interpretiert. Der QR Code 14 kann
mittels einer Scannereinheit 30 gescannt und mittels mindes-
tens einer Software 40 interpretiert werden. Beispielsweise
ist die Scannereinheit als Kamera in einem Smartphone oder
sonstigem PC integriert und Teil desselben. Auf das Smartpho-
ne konnen zur Interpretation unterschiedliche Applikationen

heruntergeladen werden.

Zusatzlich oder alternativ kann das Symbol auch derart aus-
bildet sein, dass das der Marker oder das Symbol des Markers
nur durch eine bestimmte Maschine, wie Robotereinheit oder
sonstige Einheit eines Automatisierungssystems, ausgewertet
werden kann. Beispielsweise sind zwei mobile Robotereinheiten
an der gleichen Station mit unterschiedlichen Aufgaben be-
traut. Durch einen zusadtzlichen Marker kann sichergestellt
werden, dass die Eigenschaft nur fliir eine der beiden Roboter-

einheiten gilt oder auswertbar ist.

Zusdtzlich oder alternativ kénnen die Robotereinheiten um un-
terschiedliche Funktionen wie Filtern erweitert werden. Bei-
spielsweise kann eine Robotereinheit aufgrund ihrer internen
Aufgabendefinition nach fir sie relevanten Symbolen filtern.
Folglich muss der Anwender nicht selbst zusadtzlich zeitinten-

siv und aufwendig kodieren.

Das zweite Symbol 12 ist ein Piktogramm, welches anwenderles-
bar ist. Das Piktogramm 12 stellt in Figur 1 einen Richtungs-
pfeil als Eigenschaft 20 dar. Das Piktogramm ist folglich
durch einen Menschen, wie einen Anwender (nicht gezeigt) les-
bar und als Richtung zu interpretieren. Die beiden Symbole

12, 14 sind dementsprechend in Figur 1 mit der Eigenschaft 20
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einer Richtung assoziiert. Weitere Beispiele der Eigenschaf-
ten 20 werden im Folgenden ausgefiihrt, wie Art der Tire oder
Griffposition der Tire. Der Marker 1 ist jedoch nicht auf

diese Eigenschaften 20 beschrankt.

Die Marker und deren Symbole schlieRen kontinuierliche Werte
nicht aus. Beigpielsweise kann ein Symbol als Skala ausgebil-
det sein oder eine Skala umfassen, auf der ein Anwender einen
Strich zeichnen kann, um einen bestimmten kontinuierlichen
Wert zu markieren. Beispielsweise soll in diesem Bereich eine
Maximalgeschwindigkeit von 5km/h markiert werden. Hierbeil ist
weiterhin Semantik erforderlich, um den Wert interpretieren

zu konnen.

In Figur 2 sind zweil Tiren illustriert. Die erste Tire stellt
eine Schwenktiire dar. An die erste Tire sind drei beispiel-
hafte Marker 1 angebracht, jeweils mit zwei Symbolen 12, 14.
Der erste Marker 1 ist auf die Art der Tiire, der zweite Mar-
ker auf die Griffposition der Tire und der dritte Marker auf
die Richtung der Tire gerichtet. An die Tire kdénnen auch Mar-
ker 1 mit anderen oder weiteren Eigenschaften 20 angebracht
werden. Die Anordnung und Anzahl der Marker 1 ist in den Fi-
gur 1 nur beispielhaft und kann beliebig geandert werden. An
die zweite Tire sind ebenfalls drei beispielhafte Marker 1
angebracht, Jjeweils mit zwei Symbolen 12, 14. Der erste Mar-
ker 1 ist auf die Art der Tire, der zweite Marker auf die
Griffposition der Tire und der dritte Marker auf die Richtung

der Tlire gerichtet.

Durch die Kombination der Mehrzahl der Marker 1 an den zwei
Tiren kann ein Tur-Offnen-Verhaltensprogramm in der virtuel-
len Welt modelliert und spater in der realen Welt umgesetzt
werden. Folglich werden eine Schwenktiire und eine Schiebetiire
mit ihren relevanten Eigenschaften iUblicherweise modelliert
bevor eine Robotereinheit das Verhaltensprogramm in der rea-
len Welt ausfihrt. Mit anderen Worten, erfolgt die virtuelle

Modellierung meist bevor der realen Umsetzung.
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Der Marker ist jedoch nicht auf die obige Abfolge der Model-
lierung und Umsetzung beschrankt. Ferner kann anstelle der
Modellierung in der virtuellen Welt auch alternativ eine Pro-
grammierung in der realen Welt erfolgen. Der Anwender kann
zum Beispiel einen Marker fiir einen Spezialgriff erzeugen,

anbringen und die dazugehdrige Griffpose real lernen.

Die Marker 1 konnen mit unterschiedlichen Befestigungsmitteln
60 in der realen Welt angebracht werden. Alternativ oder zu-
satzlich konnen virtuelle Marker 1 verwendet werden. Die vir-
tuellen Marker kénnen beispielsweise in autonomen Systemen
eingesetzt werden. Die autonomen Systeme kodnnen die Marker
vorteilhafterweise selbst setzen. Beispielsweise sieht eine
Robotereinheit der neuesten Generation wie ein Mensch eine
Schwenktiire 6ffnet und setzt den entsprechenden Marker in der
virtuellen Welt. Die Robotereinheit der &lteren Generation
kann durch den gesetzten virtuellen Marker ebenfalls die Tiire
6ffnen obwohl er urspriinglich nicht die Fahigkeit besitzt die

Art der Tire zu erkennen.

Durch die Kombination der Mehrzahl der Marker 1 gemal Figur 2
konnen komplexe Eigenschaften, Bewegungsabldufe oder Verhal-
tensmuster modelliert werden. Beispielsweise kann der Rich-
tungsmarker in direkter Nachbarschaft des Tiurmarkers als Off-
nungsrichtung interpretiert werden. Die Bedeutung der Marker
1 ist vorteilhafterweise fir Mensch und Maschine verstand-
lich.

Hinsichtlich eines Automatisierungssystems konnen vorteil-
hafterweise auch geringer qualifizierte Anwender das Interak-
tionsverhalten des Automatisierungssystems mit ihrer Umgebung
oder sonstige Bewegungsablaufe anpassen. Dadurch ermdglicht
der Marker 1 eine flexible und kosteneffiziente Automatisie-

rung flir kleine Stickzahlen mit hoher Produktvielfalt.

In Figur 3 ist eine Material-Handling Anwendung mit Aufnahme
und Ablageregionen von Bauteilen vereinfacht dargestellt. Der

erste Marker 1 der Aufnahmeregion ist auf die Aufnahmeregion
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und der zweite Marker auf die Eigenschaft gerichtet, dass auf
die Bauteile zum Aufnehmen durch eine Robotereinheit 70 ge-
wartet werden muss. Der erste Marker 1 der Ablageregion ist
auf Ablageregion und der zweite Marker auf die Eigenschaft
gerichtet, dass die Ablage der Bauteile in einem Raster oder
Muster erfolgen muss. Durch die Kombination der Marker 1 an
den Aufnahme- und Ablageregionen kann das Verhalten des Mate-
rial-Handling in der virtuellen Welt modelliert und spater in

der realen Welt umgesetzt werden.

In Figur 4 ist eine weitere Anwendung flir eine mobile Robo-
tereinheit 70 gezeigt. Durch die beiden Marker 1 kdénnen die
Start- und Zielpositionen als Eigenschaften 20 fiir die Robo-

tereinheit modelliert werden.
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Patentanspriiche

1. Marker (1), aufweisend:

a. mindestens ein Symbol (12, 14), wobei

b. das mindestens eine Symbol (12, 14) mit mindestens einer

Eigenschaft (20) assoziierbar ist und

c. das mindestens eine Symbol (12, 14) anwenderlesbar (12)

und maschinenlesbar (14) ist.

2. Marker (1) nach Anspruch 1, wobei das mindestens eine
Symbol (12, 14) ein QR Code, Aruco-Marker, AR-Tag, Barcode,

RFID-Tag oder ein sonstiger Tag ist.

3. Marker (1) nach Anspruch 2, wobei die mindestens eine

Eigenschaft (20) verschlisselt ist.

4, Marker (1) nach Anspruch 3, wobei das mindestens eine
Symbol (12, 14) mittels einer Scannereinheit (30) gescannt
und mittels mindestens einer Software (40) interpretiert

wird.

5. Marker (1) nach Anspruch 4, wobei die Scannereinheit
(40) und/oder die mindestens eine Software (40) in einer Ein-
heit (50) integriert sind, insbesondere ein Smartphone, ein

Handy, ein Tablet oder ein PC.

6. Marker nach Anspruch 1, wobei das mindestens eine Symbol
(12, 14) ein grafisches Symbol, ein Piktogramm oder ein Text

ist.

7. Marker (1) nach Anspruch 6, wobei die Eigenschaft (20)

verschlisselt ist.
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8. Marker (1) nach Anspruch 6 oder Anspruch 7, wobei das
mindestens eine Symbol (12, 14) durch einen Anwender inter-

pretiert wird.

9. Marker (1) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, wo-
bei der Marker (1) mittels mindestens eines Befestigungsmit-
tels (60) anbringbar ist, insbesondere ein Magnet, ein Kleb-

stoff, eine Gravur oder eine Software.

10. Automatisierungssystem, aufweisend einen Marker (1) nach

einem der vorhergehenden Anspriiche 1 bis 9.

11. Automatisierungssystem nach Anspruch 10, weiterhin auf-

welsend:

a. eine Scannereinheit (30) zum Scannen des mindestens ei-

nen Symbols (12, 14); und

b. mindestens eine Software (40) zum Interpretieren des

mindestens einen Symbols (12, 14).

12. Automatisierungssystem nach Anspruch 11, wobei die min-
destens eine Software (40) eine Interpretationssoftware oder

eine Augmented Reality-Software ist.
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