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System (1) zum Anzeigen einer optischen Abbildung
(2) mittels unbemannter autonomer Fahrzeuge. Jedes
Fahrzeug weist ein Display zum Anzeigen von
zumindest einem Teil der Abbildung (2) anhand von
gespeicherten oder Ubermittelten
Abbildungsinformationen und eine Steuereinheit (9)
auf. Die Steuereinheit (9) ist zum Steuern der
Abbildungsinformationen und zum Bewegen des
Fahrzeugs mittels einer Antriebseinheit (11) anhand
von gespeicherten oder Ubermittelten
Positionsinformationen ausgebildet. Zumindest zwei
Fahrzeuge sind als Landfahrzeuge (5) ausgebildet,
wobei die Displays (3) der Landfahrzeuge (5) parallel
zu einer im Wesentlichen horizontalen
Abbildungsebene (6) ausgerichtet und als von einer
menschlichen Person betretbare Displays (3)
ausgebildet sind.
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Zusammenfassung:

System (1) zum Anzeigen einer optischen Abbildung (2) mittels unbemannter autonomer
Fahrzeuge. Jedes Fahrzeug weist ein Display zum Anzeigen von zumindest einem Teil der
Abbildung (2) anhand von gespeicherten oder iibermittelten Abbildungsinformationen und
eine Steuereinheit (9) auf. Die Steuereinheit (9) ist zum Steuern der
Abbildungsinformationen und zum Bewegen des Fahrzeugs mittels einer Antriebseinheit
(11) anhand von gespeicherten oder iibermittelten Positionsinformationen ausgebildet.
Zumindest zwei Fahrzeuge sind als Landfahrzeuge (5) ausgebildet, wobei die Displays (3)
der Landfahrzeuge (5) parallel zu einer im Wesentlichen horizontalen Abbildungsebene (6)

ausgerichtet und als von einer menschlichen Person betretbare Displays (3) ausgebildet sind.

(Fig. 1)
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Svystem zum Anzeigen einer optischen Abbildung

Die Erfindung betrifft ein System zum Anzeigen einer optischen Abbildung mittels
unbemannter autonomer Fahrzeuge, wobei jedes Fahrzeug ein Display zum Anzeigen von
zumindest einem Teil der Abbildung anhand von gespeicherten oder iibermittelten
Abbildungsinformationen und eine Steuereinheit aufweist, wobei die Steuereinheit zum
Steuern der Abbildungsinformationen und zum Bewegen des Fahrzeugs mittels einer
Antriebseinheit anhand von gespeicherten oder iibermittelten Positionsinformationen

ausgebildet ist.

Aus dem Stand der Technik sind Systeme bekannt, welche die Darstellung einer Abbildung
im Luftraum mittels sogenannter “Drohnen®, die im englischen Sprachgebrauch auch als
“Unmanned Aerial Vehicle (UAV)* bezeichnet werden, ermdglichen. Die Darstellung
solcher Abbildungen ist insbesondere im Zuge von Sportveranstaltungen oder

vergleichbaren Veranstaltungen im offentlichen oder privaten Raum von Interesse.

Die US 9 415 869 B1 offenbart ein System mit einer Vielzahl von UAVs, die jeweils ein in
Betriebslage senkrecht ausgerichtetes Display tragen und mittels koordinierter Formation
dieser Displays ein kombiniertes groeres Display ausbilden kénnen. Die Displays sowie
deren Tragekonstruktion miissen besonders leicht und folglich filigran sein, da die
Tragfdhigkeit der UAVs gering ist. Nachteilig ist bei diesem System auBerdem, dass die
Displays beispielsweise in einem Sportstadion immer nur von einer Seite gleichzeitig
betrachtet werden konnen und dass dieses System nur bedingt eine Interaktion mit Personen,

beispielsweise Kiinstlern oder Prisentatoren, zulésst.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein System zum Anzeigen einer optischen
Abbildung zur Verfiigung zu stellen, das obige Nachteile und/ oder Einschrinkungen

zumindest verringert.

Erfindungsgemil wird diese Aufgabenstellung mit einem System gelost, bei dem zumindest
zwel Fahrzeuge als Landfahrzeuge ausgebildet sind, wobei die Displays der Landfahrzeuge
in Betriebslage parallel zu einer im Wesentlichen horizontalen Abbildungsebene ausgerichtet

und als von einer menschlichen Person betretbare Displays ausgebildet sind.
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Das erfindungsgeméiBe System ist vorteilhaft in der Lage die optische Abbildung mittels der
Displays im Wesentlichen horizontal in Bodennihe darzustellen, wodurch beispielsweise die
Abbildung auf dem Spielfeld eines Sportstadions von allen Seiten gleichzeitig betrachtet
werden kann und von den Zuschauerridngen deutlich besser zu sehen ist. Aulerdem kdnnen
die Displays von Personen, beispielsweise von Kiinstlern oder Prisentatoren, betreten

werden, was eine verbesserte und vermehrte Interaktion mit diesen Personen zulisst.

In einer bevorzugten Ausfithrungsform weisen die Displays der Landfahrzeuge die
geometrische Form eines gleichseitigen Polygons auf und sind mittels der Landfahrzeuge
und der Steuereinheiten in zumindest eine, im Wesentlichen liickenlos parkettierte
Biihnenanordnung bewegbar, in welcher Bithnenordnung die Displays zumindest eine
betretbare und/ oder begehbare Biihne ausbilden. Es kénnen so vorteilhaft eine oder mehrere
bewegbare und verinderbare interaktive Biihnen, die beispielsweise von Personen und

Kiinstlern betreten und begangen werden konnen, bereitgestellt werden.

ZweckmiBig weisen die Displays in der Abbildungsebene die geometrische Form eines
reguldren Sechsecks, eines gleichseitigen Dreiecks und/ oder einer Raute auf. Diese

geometrischen Formen ermdglichen eine gute und einfache liickenlose Parkettierung.

Der Begriff ,,Parkettierung* ist dem Fachmann auch als ,,Kachelung®, ,,Pflasterung* oder

,,Flidchenschluss* bekannt.

In einer weiteren bevorzugten Ausfithrungsform weist das System eine Kontrollstation auf,
die zum Bewegen der Fahrzeuge und/ oder zum Steuern der Abbildungsinformationen
ausgebildet ist, wobei die Steuereinheiten und/ oder die Kontrollstation dazu ausgebildet ist/
sind, die Abbildungsinformationen basierend auf den Positionsinformationen des
zugehorigen Fahrzeugs und/ oder basierend auf den Positionsinformationen der weiteren
Fahrzeuge zu steuern. Die Abbildungsinformationen die von einem Display angezeigt
werden, konnen so automatisch an die jeweilige Position oder an eine Abbildungsposition

des entsprechenden Fahrzeugs angepasst werden.

Vorzugsweise sind die Positionsinformationen und die Abbildungsinformationen zeitlich
veridnderbare Informationen, wobei die Steuereinheiten und/ oder Kontrollstation dazu
ausgebildet ist/ sind, die Abbildungsinformationen im Wesentlichen in Echtzeit anhand der
Anderung der Positionsinformationen zu steuern. Auf diese Weise kénnen einerseits Filme
und/ oder Animationen von dem/den Displays angezeigt werden und andererseits konnen

diese Abbildungsinformationen geplant, beispielsweise anhand eines vorgegebenen Pfades,
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den das Fahrzeug abfihrt, oder ungeplant, beispielsweise, weil das Fahrzeug ein plotzliches
Ausweichmandver fahren muss, im Wesentlichen in Echtzeit an die aktuelle Position des

Fahrzeugs angepasst werden.

ZweckmiBig ist das Display ein integraler Teil eines Gehiuses des Landfahrzeugs und/ oder

wetterfest ausgebildet.

ZweckmiBig ist ein Landfahrzeug, sind vorzugsweise alle Landfahrzeuge, als

Roboterfahrzeug/e und/ oder mit Mecanum-Rédern ausgebildet.

ZweckmiBig weist zumindest ein Landfahrzeug, weisen vorzugsweise alle Landfahrzeuge,

Ausrichtemittel zum Anpassen der Ausrichtung des Displays an die Abbildungsebene auf.

In einer bevorzugten Ausfiithrungsform ist zumindest ein Fahrzeug als unbemanntes
Luftfahrzeug, insbesondere ein/e UAV/ Drohne, ein Ballon oder ein Luftschiff, und/ oder ist
zumindest ein Fahrzeug als unbemanntes Wasserfahrzeug, insbesondere eine Wasserdrohne,

eine Unterwasserdrohne oder eine marine Boje, ausgebildet.

In einer weiteren bevorzugten Ausfithrungsform bilden die Fahrzeuge zumindest einen
Schwarm aus, wobei die Steuereinheiten und/ oder die Kontrollstation, insbesondere mittels
Schwarmsteuereinheiten der Fahrzeuge, zum Bewegen der Fahrzeuge im Schwarmverbund

ausgebildet ist/ sind.

Weitere beispielhafte Ausgestaltungen der Erfindung werde anhand der nachfolgenden

Figuren beschrieben. Es zeigen jeweils in schematischer Darstellung:

Fig. 1 ein erfindungsgemifBes System nach einem ersten Ausfithrungsbeispiel.
Fig. 2 ein erfindungsgemifBes Landfahrzeug des Systems gemél Fig. 1.
Fig. 3A bis 3F in einer Vogelperspektive Beispiele von Biihnenanordnungen mit liickenloser

Parkettierung mit einem erfindungsgeméifBen System.

Fig. 1 zeigt in einer schematischen Darstellung ein System 1 gemif einem ersten
Ausfiithrungsbeispiel der Erfindung zum Bereitstellen einer optischen Abbildung 2. Die
Abbildung 2 wird mittels Displays 3 anhand von gespeicherten oder iibermittelten
Abbildungsinformationen dargestellt. Die Displays 3 konnen aus einer Anzahl von
Bildpunkten/ Pixeln und auf zumindest einer der folgenden Technologien basieren: LCD,
LED, OLED, Quantum Dot, ,,In-Glass*. Jedes/ alle Displays 3 kann/ kénnen die gesamte
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Abbildung 2 darstellen, was bedeutet, dass alle Displays 3 dasselbe, ndmlich die Abbildung
2, darstellen. Alternativ konnen alle Displays 3 gemeinsam die gesamte Abbildung 2
darstellen, beispielsweise indem jedes Display 3 einen bestimmten Teil der Abbildung 2
darstellt, wobei die Summe aller Teile, also aller Displays 3 die gesamte Abbildung 2
ausbildet. Alternativ und/ oder zusitzlich konnen zwei oder mehrere Displays 3 einen

bestimmten Teil der Abbildung 2 und/ oder verschiedene Abbildungen 2 darstellen.

AuBerdem kann ein Teil der Abbildung 2, wie in Figur 1 beispielhaft dargestellt, zusétzlich
mittels Leuchtelementen 4, beispielsweise durch Lichtquellen (LED, LASER)

hinterleuchtete, halbdurchlédssige Schirme, dargestellt werden.

Einem Fachmann sind obige/ weitere Moglichkeiten der Darstellung einer Abbildung im

Sinne dieser Erfindung bekannt.

Die Displays 3 und die Leuchtelemente 4 werden von unbemannten autonomen Fahrzeugen
getragen und anhand von gespeicherten oder iibermittelten Positionsinformationen im Raum
positioniert und/ oder bewegt. Das System 1 gemif Figur 1 weist drei unbemannte autonome
Fahrzeuge auf, die als Landfahrzeuge 5 ausgebildet sind. Ein solches Landfahrzeug 5 ist
schematisch in Figur 2 niher dargestellt. Die Displays 3 der Landfahrzeuge 5 sind in
Betriebslage parallel zu einer im Wesentlichen horizontalen Abbildungsebene 6 ausgerichtet.
AuBerdem sind die Displays 3 der Landfahrzeuge 5 von einer menschlichen Person
betretbar, wodurch jedes Display 3 oder eine Bithnenanordnung 10 mehrerer Displays 3 eine
betretbare und/ oder begehbare Biihne 7 ausbilden kann/kdnnen. Die Displays 3 konnen als
integraler Teil eines Gehéduses 14 des Landfahrzeugs 5 und/ oder wetterfest ausgebildet sein.
Das Landfahrzeug 5 kann als autonom fahrendes Roboterfahrzeug und/ oder mit Mecanum-
Rédern 17 ausgebildet sein, wodurch sich das Roboterfahrzeug autonom in alle Richtungen
bewegen kann, ohne einen ,,Wendekreis* beriicksichtigen zu miissen. Das Landfahrzeug 5
kann weiters Ausrichtemittel, beispielsweise pneumatische Kolben zum Heben uns Senken
(nicht dargestellt), zum Anpassen der Ausrichtung des Displays 3 an die Abbildungsebene 6

aufweisen, wodurch beispielsweise ein schriger Untergrund kompensiert werden kann.

AuBerdem weist das System 1 geméB Figur 1 drei unbemannte autonome Luftfahrzeuge,
sogenannte UAVs 8, auf. Die UAVs 8 konnen Multikopter, beispielsweise "Oktokopter" mit
acht Rotoreinheiten oder "Quadkopter” mit vier Rotoreinheiten, sein, wobei im Wesentlichen
jede beliebige Anzahl von Rotoreinheiten mdéglich ist. Alternativ oder zusétzlich kann das
System 1 zumindest ein weiteres Fahrzeug aus der folgenden Liste aufweisen: ein

unbemanntes Luftfahrzeug, insbesondere einen Ballon oder ein Luftschiff, oder ein
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unbemanntes Wasserfahrzeug, insbesondere eine Wasserdrohne, eine Unterwasserdrohne
oder eine marine Boje. All diese unterschiedlichen Fahrzeuge des Systems 1 konnen jeweils
ein oder mehrere Displays, Leuchtelemente oder andere Einheiten zur Unterstiitzung der

gesamten optischen Abbildung durch das System 1 aufweisen.

Die Fahrzeuge, also die Landfahrzeuge 5 und die UAVs 8, umfassen eine Steuereinheit 9
zum Steuern der Abbildungsinformationen und zum Bewegen des Fahrzeugs mittels einer
Antriebseinheit 11, beispielsweise einem Elektromotor, anhand der Positionsinformationen.
Die Steuereinheit 9 kann aus mehreren Komponenten bestehen, wobei jede Komponente
zum Ausfiihren einer Funktion ausgebildet ist. Zum Speichern der Positionsinformationen
und/ oder der Abbildungsinformationen kann das Fahrzeug und/ oder die Steuereinheit 9
eine Speichereinheit (nicht dargestellt) aufweisen. Zum Empfangen der
Positionsinformationen und/ oder Abbildungsinformationen kann das Fahrzeug und/ oder die
Steuereinheit 9 eine Kommunikationseinheit 12 aufweisen. Zum Bestimmen und/ oder
Kommunizieren der Positionsinformationen kann das Fahrzeug und/ oder die Steuereinheit 9

zumindest einen Positionssensor 13 aufweisen.

Der zumindest eine Positionssensor 13 kann zumindest einer aus der folgenden Aufzidhlung
sein: Inertiale Messeinheit fiir Weg, Abstand und/ oder Position, Beschleunigungssensor,
Lagesensor, Kapazitiver Sensor fiir Weg, Abstand und/ oder Position, Laser-Sensor fiir Weg,
Abstand und/ oder Position, Konfokales Sensorsystem fiir Weg, Abstand und/ oder Position,
Magneto-induktiver Abstandssensor, Hall-Effekt-Sensor fiir Position, GPS-Empfinger oder
Empfinger fiir ein vergleichbares Satelliten-Navigationssystem, beispielweise Galileo,
GLONASS oder Beidou/ Compass.

Das System 1 geméB Figur 1 umfasst eine boden-basierte Kontrollstation 14 mit einer
Kommunikationseinheit 15. Mittels der Kontrollstation 14 kénnen die Fahrzeuge, also die
Landfahrzeuge 5 und die UAVs 8, bewegt und die Darstellung der jeweiligen
Abbildungsinformationen der Displays 3 gesteuert werden. Dabei kommuniziert die
Kontrollstation 14 iiber die Kommunikationseinheiten 12 und 15 mit den Steuereinheiten 9.
Die Kontrollstation 14 kann zumindest eines aus der folgenden Aufzéhlung umfassen: PC,
Laptop, Tablet-Computer und Smartphone. Die Kontrollstation 14 kann zumindest eine
Benutzerschnittstelle aufweisen, wobei ein Benutzer (nicht dargestellt) iiber die

Benutzerschnittstelle die Fahrzeuge und/ oder die Abbildung steuern kann.

Ein Benutzer kann, beispielsweise iiber die Benutzerschnittstelle, die Durchfiihrung einer

Darstellung der Abbildung 2 manuell starten. Danach lduft die Durchfiithrung der Darstellung
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der Abbildung 2 automatisch ab. Die Positionsinformationen und die
Abbildungsinformationen werden beispielsweise mittels der Steuereinheiten 9 und/ oder der

Kontrollstation 14 automatisch anhand eines Programmcodes abgearbeitet.

Die Steuereinheiten 9 und/ oder die Kontrollstation 14 ist/ sind dazu ausgebildet, die
Fahrzeuge gemil den Positionsinformationen, beispielsweise die Abbildungsposition 16a
eines Landfahrzeugs 5 in Figur 1, zu bewegen und den jeweiligen Abbildungspositionen,
beispielsweise an der Abbildungsposition 16a, iiber das Display 3 die entsprechenden
Abbildungsinformationen darzustellen. Die Abbildungsinformationen und die
Positionsinformationen werden von der Kontrollstation 14 und/ oder den Steuereinheiten 9

berechnet und gegebenenfalls iiber die Kommunikationseinheiten 12 und 15 iibertragen.

Alternativ oder zusitzlich kann ein Teil oder die gesamten Abbildungsinformationen und/
oder Positionsinformationen in der Speichereinheit gespeichert sein und durch die
Steuereinheiten 9 abgearbeitet werden. Sind alle Abbildungsinformationen und/ oder
Positionsinformationen in der Speichereinheit der Fahrzeuge gespeichert, wird

gegebenenfalls keine Kontrollstation 14 bendtigt.

In Figur 1 basieren die Abbildungspositionen, beispielsweise 16a und 16b, auf relativen
Koordinaten, die entlang dreier virtueller Raumachsen X, Y und Z definiert sind. Dies ist
insbesondere bei Indoor-Anwendungen in Gebduden vorteilhaft. Ein Fahrzeug wird
basierend auf den Positionsinformationen an eine Abbildungsposition, beispielsweise 16a
oder 16b, bewegt, die durch die Kontrollstation 14, die Steuereinheit 9 und/ oder den
Positionssensor 13, beispielsweise eine inertiale Messeinheit, berechnet wird. Im Folgenden,
kann das Fahrzeug entlang einer rdumlichen oder zeitlichen Sequenz von
Abbildungspositionen bewegt werden, die auf einer vorbestimmten Route oder einem

vorbestimmten "Pfad" basieren konnen.

Alternativ konnen die Positionsinformationen absolute Koordinaten sein wie zum Beispiel
"Global Positioning System (GPS)" - basierte Koordinaten, zum Beispiel Daten im GPS-
Exchange-Format (GPX). Die Daten im GPX-Format kénnen Geodaten enthalten, also die
geografische Koordinatenbreite, -1dnge und -hohe. Alternativ kénnen die Daten auch auf
Galileo, GLONASS, Beidou / Compass oder einem anderen Satellitennavigations- und / oder
-zeitsystem oder auf einem lokalen oder Gebédude-basierten Navigationssystem basieren. Das
Fahrzeug kann hierzu einen Positionssensor 13 der oben angefiihrten Art verwenden, um
immer die aktuelle Position oder Abbildungsposition des Fahrzeugs mit der vordefinierten

Position oder Abbildungsposition zu vergleichen.
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Die Abbildungsposition kann raumlich statisch sein, was bedeuten kann, dass die
Positionsinformationen wihrend der Darstellung der Abbildung 2, beziehungsweise
nachdem alle Fahrzeuge ihre Abbildungsposition erreicht haben, nur statische Informationen
beinhaltet. Somit halten die Fahrzeuge ihre Abbildungsposition wihrend der gesamten
Darstellung der Abbildung 2. Alternativ kénnen die Positionsinformationen dynamische
Information aufweisen, was bedeuten kann, dass sich eine, mehrere oder alle
Abbildungsposition/en withrend der Darstellung der Abbildung 2 verindert/n. Alternativ

konnen die Positionsinformationen statische und dynamische Information aufweisen.

Die Abbildungsinformationen konnen nur statische Informationen aufweisen, was bedeuten
kann, dass die Displays 3 wihrend der gesamten Darstellung der Abbildung 2 dieselbe
Abbildung 2, beispielsweise ein Bild, oder denselben Teil der Abbildung 2 anzeigen.
Alternativ kann die Abbildung 2 dynamische Information, beispielsweise ein Video oder
eine Animation, aufweisen. Die Displays 3 konnen dann beispielsweise einen bestimmten
Teil der Abbildung 2 oder einen bestimmten Frame zu einem bestimmten Zeitpunkt
anzeigen. Alternativ kann die Abbildung 2 eine Kombination aus einem oder mehreren

Bildern mit einem oder mehreren Videos sein.

Der angezeigte Inhalt eines, mehrerer oder aller Displays 3 kann von der Abbildungsposition
abhiingen oder an diese angepasst werden, weshalb der angezeigte Inhalt eines Displays 3
auf den Positionsinformationen des zugehorigen Fahrzeugs und/ oder auf den
Positionsinformationen der weiteren Fahrzeuge des Systems 1 basieren kann. Beispielsweise
kann der angezeigte Inhalt eines, mehrerer oder aller Displays 3 jeweils nur ein bestimmter
Teil der Abbildung 2 sein, wobei dieser bestimmte Teil, der von dem/ den Displays 3
angezeigt wird, von der/ den aktuellen Abbildungsposition/en abhéngt. Ein Landfahrzeug 5
kann sich so beispielsweise scheinbar ,,durch die Abbildung 2 bewegen®, wobei sich das
Display 3 des Landfahrzeugs 5 scheinbar ,,durch die Abbildungsebene 6 bewegt* und jeweils
den Teil der Abbildung 2 anzeigt, der aktuell mit der Abbildungsposition korreliert.

Die Abbildungsinformationen und die Positionsinformation konnen im Wesentlichen in
Echtzeit berechnet und/ oder iibermittelt werden, wodurch eine reibungslose Kommunikation
gewihrleistet ist und wobei gegebenenfalls die Information beziiglich einer
Abbildungsposition und / oder beziiglich des angezeigten Teils der Abbildung 2,
beispielsweise anhand einer geplanten oder ungeplanten Anderung der Abbildungsposition,

jederzeit aktualisiert werden konnen.
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Die Kontrollstation 14 und/ oder die Steuereinheiten 9 konnen zusitzlich ausgebildet sein,
Zeitcode-Signale liber die Kommunikationseinheiten 12 und/ oder 15 zu iibertragen, um eine
Zeitcode-Synchronisation der Abbildungsinformationen und/ oder der
Positionsinformationen durchzufiihren. Dies ist insbesondere wichtig, wenn die
Abbildungsinformationen und die Positionsinformationen eine Kombination aus
dynamischen Positionsinformationen und dynamischen Abbildungsinformationen umfassen.
Basierend auf dem tatsdchlichen Zeitcodesignal entscheidet die entsprechende Steuereinheit
9, welche Abbildungsinformationen, beispielsweise welcher Frame der Videodaten, auf dem
Display 3 angezeigt wird. Zusétzlich kann eine Zeitcodesynchronisation zwischen den
einzelnen Fahrzeugen erfolgen, insbesondere wenn keine Kontrollstation 14 vorhanden ist.
Alternativ kann eine Zeitcodesynchronisation durch Lesen des Zeitcodes von einer globalen
Zeitsynchronisationsquelle, zum Beispiel GPS oder DGPS, erreicht werden, die fiir alle
Fahrzeuge verfiigbar ist. Alternativ kann eine Zeitcodesynchronisation erreicht werden,

indem alle Fahrzeuge zu Beginn manuell synchronisiert werden.

In einer alternativen Ausfiithrungsform bilden die Fahrzeuge zumindest einen Schwarm aus.
Die Fahrzeuge konnen hierzu eine Schwarmsteuereinheit (nicht dargestellt) und
Positionssensoren 13, insbesondere eine Mehrzahl an Abstandssensoren, aufweisen, wobei
die Positionssensoren 13 stindig die Entfernung zu den benachbarten Fahrzeugen im
Wesentlichen in Echtzeit ermitteln. Dies Schwarmsteuereinheiten knnen mit den
Steuereinheiten 9 der Fahrzeuge kommunizieren oder in diese integriert sein. Die
Kontrollstation 14 und / oder die Steuereinheiten 9 konnen dann im Wesentlichen in Echtzeit
die Positionsinformationen und / oder die Abbildungsinformationen iiber Feedback der
Positionssensoren 13 aktualisieren und die Fahrzeug gemifl von Schwarmintelligenz

bewegen. Ein Fachmann kennt die Grundprinzipien der Schwarmintelligenz.

Die Displays 3 der Landfahrzeuge 5 weisen vorzugsweise die geometrische Form eines
gleichseitigen Polygons auf. Mittels der Landfahrzeuge 5 und der Steuereinheiten 9 sind
zumindest zwei dieser Displays 3 in eine, im Wesentlichen liickenlos parkettierte
Biihnenanordnung 10 bewegbar, in welcher Bithnenordnung 10 die Displays 3 eine
betretbare und/ oder begehbare Biihne 7 ausbilden. Beispiele solcher Bithnenanordnungen 10
mit einer liickenlosen Parkettierung, die mit Landfahrzeugen 5 eines erfindungsgeméfBen
Systems erzielt werden konnen, sind in den Figuren 3A bis 3F dargelegt. Dabei weisen die
Displays 3 in der Abbildungsebene 6 die geometrische Form eines gleichseitigen Dreiecks
3a, eines reguldren Sechsecks 3b, einer Raute 3c, eines Quadrats 3d und/ oder eines
Rechtecks 3e auf. Die Displays 3a, 3b, 3c, 3d und/ oder 3e bilden eine, von einer Person

betretbare und/ oder begehbare Biihne 7 aus, die im Wesentlichen horizontal und parallel zur
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Bildebene 6 ausgerichtet ist. Alternative oder zusétzlich konnen mehrere bewegbare und
verdnderbare interaktive Biihnen 7 ausgebildet werden, die beispielsweise von Personen und
Kiinstlern betreten und begangen werden konnen, wobei die Abbildung 2 mit den Personen

interagiert, beispielsweise auf deren Bewegungen ,,reagiert®.

Es ist weiters zu erwihnen, dass ein erfindungsgeméBes System auch fiir andere
Anwendungen eingesetzt werden kann, beispielsweise fiir Rettungseinsétze. Unbemannte
Landfahrzeuge 5 und/ oder UAVs 8 konnen mittels eines Displays 3 und/ oder eines
Leuchtmittels 4 zur Signalgebung oder Informationsdarstellung fiir gefdhrdete und/ oder
verletzte Personen ausgebildet sein. Unbemannte Wasserfahrzeuge (nicht dargestellt) kénnen
mittels erfindungsgeméifBen Displays 3, die gemilB obiger Beschreibung in eine betretbare
Plattform bewegbar sind, eine Rettungsplattform am Wasser ausbilden, um hilfesuchenden

und/ oder verletzten Personen eine temporidre schwimmende Rettungsinsel zu bieten.
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Anspriiche:

1. System (1) zum Anzeigen einer optischen Abbildung (2) mittels unbemannter autonomer
Fahrzeuge, wobei jedes Fahrzeug ein Display zum Anzeigen von zumindest einem Teil der
Abbildung (2) anhand von gespeicherten oder iibermittelten Abbildungsinformationen und
eine Steuereinheit (9) aufweist, wobei die Steuereinheit (9) zum Steuern der
Abbildungsinformationen und zum Bewegen des Fahrzeugs mittels einer Antriebseinheit
(11) anhand von gespeicherten oder iibermittelten Positionsinformationen ausgebildet ist,
dadurch gekennzeichnet, dass

zumindest zwei Fahrzeuge als Landfahrzeuge (5) ausgebildet sind, wobei die Displays (3)
der Landfahrzeuge (5) in Betriebslage parallel zu einer im Wesentlichen horizontalen
Abbildungsebene (6) ausgerichtet und als von einer menschlichen Person betretbare Displays
(3) ausgebildet sind.

2. System (1) gemifB Anspruch 1, wobei die Displays (3) der Landfahrzeuge (5) die
geometrische Form eines gleichseitigen Polygons aufweisen und mittels der Landfahrzeuge
(5) und der Steuereinheiten (9) in zumindest eine, im Wesentlichen liickenlos parkettierte
Biihnenanordnung (10) bewegbar sind, in welcher Bithnenordnung (10) die Displays (3)

zumindest eine betretbare und/ oder begehbare Biihne (7) ausbilden.

3. System (1) gemilB Anspruch 1 oder 2, wobei die Displays (3) in der Abbildungsebene (6)
die geometrische Form eines reguldren Sechsecks (3b), eines gleichseitigen Dreiecks (3a)

und/ oder einer Raute (3¢) aufweisen.

4. System (1) gemiB einem der Anspriiche 1 bis 3, wobei das System (1) eine
Kontrollstation (14) aufweist, die zum Bewegen der Fahrzeuge und/ oder zum Steuern der
Abbildungsinformationen ausgebildet ist, wobei die Steuereinheiten (9) und/ oder die
Kontrollstation (14) dazu ausgebildet ist/ sind, die Abbildungsinformationen basierend auf
den Positionsinformationen des zugehdrigen Fahrzeugs und/ oder basierend auf den

Positionsinformationen der weiteren Fahrzeuge zu steuern.

5. System (1) gemélB Anspruch 4, wobei die Positionsinformationen und die
Abbildungsinformationen zeitlich verdnderbare Informationen sind, wobei die
Steuereinheiten (9) und/ oder Kontrollstation (14) dazu ausgebildet ist/ sind, die
Abbildungsinformationen im Wesentlichen in Echtzeit anhand der Anderung der

Positionsinformationen zu steuern.

11715



11

6. System (1) gemil einem der Anspriiche 1 bis 5, wobei das Display (3) ein integraler Teil
eines Gehéduses (14) des Landfahrzeugs (5) ist und/ oder wetterfest ausgebildet ist.

7. System (1) gemiB einem der Anspriiche 1 bis 6, wobei zumindest ein Landfahrzeug (5),
vorzugsweise alle Landfahrzeuge (5), als Roboterfahrzeug/e und/ oder mit Mecanum-Rédern
(17) ausgebildet ist/ sind.

8. System (1) geméilB einem der Anspriiche 1 bis 7, wobei zumindest ein Landfahrzeug (5),
vorzugsweise alle Landfahrzeuge (5), Ausrichtemittel zum Anpassen der Ausrichtung des

Displays (3) an die Abbildungsebene (6) aufweist/ aufweisen.

9. System (1) gemiB einem der Anspriiche 1 bis 8, wobei zumindest ein Fahrzeug als
unbemanntes Luftfahrzeug, insbesondere ein/e UAV (8)/ Drohne, ein Ballon oder ein
Luftschiff, und/ oder zumindest ein Fahrzeug als unbemanntes Wasserfahrzeug,
insbesondere eine Wasserdrohne, eine Unterwasserdrohne oder eine marine Boje,

ausgebildet ist.

10. System (1) gemilB einem der Anspriiche 4 bis 9, wobei die Fahrzeuge zumindest einen
Schwarm ausbilden, wobei die Steuereinheiten (9) und/ oder die Kontrollstation (14),
insbesondere mittels Schwarmsteuereinheiten der Fahrzeuge, zum Bewegen der Fahrzeuge

im Schwarmverbund ausgebildet ist/ sind.
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