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Relatério Descritivo da Patente de Invengdo para "PRO-
CESSO E DISPOSITIVO PARA A DETECGAO DA POSICAO DE UM
VEICULO EM UMA AREA PRE-DADA".
[001] A presente invengao refere-se a processo e dispositivo para
a detecgao da posicido de um veiculo em uma area pré-dada, especi-
almente um equipamento de estocagem, bem como a um processo e
sistema de administragao de estoque.
[002] A DE 4429016 A1 descreve um dispositivo e um processo
para a havegagéao para veiculos sem motorista. Ocorre entdo uma de-
teccido do montante e do angulo de movimentos incrementais do mo-
vimento do veiculo por meio de um dispositivo de navegagao acopla-
do. Além disso, uma determinagcdo automatica de uma respectiva po-
sigao relativa do veiculo em locais predeterminados dentro de uma a-
rea pré-dada se processa por meio de uma camera CCD, a cada vez
que o veiculo passa por um local correspondente. Além disso, uma
detec¢ado da posigao atual do veiculo na area pré-dada ocorre por uma
soma vetorial dos vetores de movimento incrementais detectados por
meio de uma unidade de avaliagéo ao vetor de local da posigao relati-
va momentanea. A identificacio de posi¢ao e de estoque ali mostrada
derivada desvantajosamente de uma camera CCD muito cara e de um
meio luminoso rico em contraste em forma de uma lampada de teto.
Uma falha da lampada conduz a uma perda de posi¢ao.
[003] A DE 3490712 C2 descreve um sistema de condugéo e
controle de veiculo com um equipamento de acionamento de movi-
mento para acionamento do veiculo, um equipamento de diregio para
controle da trajetoria do veiculo, um equipamento de navegagio aco-
plado para calculo da posi¢ao do curso do veiculo em base incremen-
tal, um equipamento para memorizagido de uma trajetéria desejada do
veiculo, um equipamento para controle do equipamento de direcido e

acionamento do veiculo, para acionar o veiculo ao longo da trajetoria
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desejada, e um equipamento para memorizagao da posi¢ao de um ou
varios alvos de referéncia estacionarios.

[004] A DE 3538908 A1 descreve um sistema de localizagao au-
tbnomo de bordo para determinagdo da posicido e protegao contra
colisdo de veiculos robds e transportadores de superficie pelo proces-
so de navegagao acoplado em carros de translado pré-dados. Com ao
menos um sensor de distancia proprio do sistema a largura e 0 com-
primento momentaneos da pista de translagao sao continuamente de-
terminados com auxilio de um circuito adicional. Esses valores de sen-
sor sao de tal maneira processados que é obtido um sinal de controle
para condugao segura do veiculo no centro da pista de translagao.
[005] A DE 40389887 A1 descreve um outro sistema de diregao
de veiculo e condugao de alvo conhecido.

[006] Embora aplicavel a quaisquer veiculos e areas, a presente
invengdo bem como a problematica que lhe serve de base sdo expli-
cadas em referéncia a empilhadeiras de forquilha em um equipamento
de estocagem como partes integrantes de um sistema de administra-
¢ao de estocagem.

[007] Um sistema de administragao de estocagem monitora, con-
trola, documenta e analisa os movimentos das mercadorias em um
estoque de mercadorias. Usualmente, para realizagao dos movimentos
das mercadorias sdo empregados veiculos de transporte, como por
exemplo empilhadeiras de forquilha.

[008] Fatores importantes, que reproduzem a qualidade de um tal
sistema, sao tempos de acesso, tempos de detecgao e precisdo da
determinagao da posig¢ao no estoque.

[009] Um sistema conhecido utiliza por exemplo vias de translado
fixamente pré-dadas para carros de transporte, por exemplo sobre tri-
Ihos, e sensores de posicao instalados sobre os mesmos.

[0010] Como desvantajoso no sistema acima conhecido se verifi-
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cou o fato de que apenas vias pré-dadas podem ser percorridas, e a
instalagdo ou reequipagem torna necessaria uma dispendiosa inter-
vengao no sistema.

[0011] Mais conveniente seria um sistema com uma detecgiao de
posicdo sem contato, como por exemplo o conhecido sistema GPS
(Global Positioning System). Mas as posi¢des a serem classificadas,
gue ocorrem em areas de estoque, se situam na faixa de centimetros
ou abaixo (por exemplo na faixa de 40 cm em estrados europeus).
Uma tal elevada resolugao de posi¢ao ndo permite, contudo, o conhe-
cido sistema GPS diferencial, mas sim tem tipicamente apenas capa-
cidade de resolugao de cerca de 1 m. Ademais, o emprego do sistema
GPS dentro de compartimentos fechados néo é possivel devido a efei-
tos de blindagem.

[0012] Por isso, constitui objetivo da presente invengao prover um
processo e um dispositivo para detecgio da posicao de um veiculo em
uma area pré-dada, especialmente um equipamento de estocagem,
que possibilitem uma determinagdo de posigcao mais precisa e mais
confiavel e que requeiram apenas uma pequena intervengao na area
ou nos compartimentos de estocagem. Um outro objetivo reside na
disponibilizagdo de um processo e um sistema de administragdo de
estoque.

VANTAGENS DA INVENCAO

[0013] O processo de acordo com a invengdo com as caracteristi-
cas da reivindicagdo 1 e o correspondente dispositivo segundo a rei-
vindicagao 6 apresentam, frente a solugdo conhecida, a vantagem de
que possibilitam uma determinagdo de posigao altamente precisa e
confiavel e requerem apenas uma pequena intervengdo na area ou
nos compartimentos de estoque existentes. Assim, ao lado de uma
primeira equipagem & possivel, sem problemas, uma reequipagem.

[0014] A idéia, que serve de base a presente invengao, reside em
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que uma determinagdo automatica de uma respectiva posi¢ao relativa
do respectivo veiculo em locais predeterminados dentro da area preé-
dada se da entdo a cada vez que o veiculo passa por um local corres-
pondente. A determinagdo automatica de uma respectiva posi¢ao de
referéncia do veiculo é realizada nos locais predeterminados por meio
de um segundo equipamento sensor disposto no veiculo, que coopera
sem contato com uma respectiva marcacido de referéncia no corres-
pondente local dentro da area pré-dada. A respectiva marcagao de re-
feréncia apresenta areas refletoras e nao-refletoras, que varrem o vei-
culo simultaneamente por meio de dois sinais, sendo que as coorde-
nadas da posigédo de referéncia e opcionalmente o dngulo de passa-
gem sao determinados por avaliagdo da curva de tempo da intensida-
de refletida dos sinais.

[0015] Nas sub-reivindicagdes estdo outras configuragbes vantajo-
sas e aperfeigopamentos do respectivo objeto da invengao.

[0016] Segundo uma outra configuragdo preferida, os portadores
de sinal sdo raios luminosos, de preferéncia raios laser, ou linhas de
campo de indugido magnéticas.

[0017] Segundo uma outra configuragio preferida, a respectiva
marcagao de referéncia apresenta uma tira retangular, que apresenta
duas areas refletoras e uma area nao-refletora ao longo das diagonais
do reténgulo, sob a qual passa o veiculo. Vantajosamente, com essa
marcagao de referéncia é possivel uma solugdo analitica quando da
determinagéo das coordenadas da posigéo de referéncia e do angulo
de passagem mediante avaliagdo da curva de tempo da intensidade
refletora dos sinais.

[0018] Segundo uma outra configuragdo preferida, a detecgdo do
montante e do angulo de vetores de movimento incrementais do mo-
vimento do veiculo se da por meio de um primeiro equipamento de

sensor disposto no veiculo. Este abrange de preferéncia um girador



5/14

para determinagdo do angulo e um codificador para determinagao do
comprimento.

[0019] Segundo uma outra configuragéo preferida, a determinagao
automatica de uma respectiva posi¢ao de referéncia do veiculo é de tal
maneira realizada que a divergéncia estatistica da posigao atual detec-
tada da posigao real nao ultrapassa um valor-limite predeterminado.
DESENHOS

[0020] Exemplos de execugao da invengao estio representados
nos desenhos e mais pormenorizadamente explicados na descricao a
seqguir.

Mostram:

[0021] Figura 1 - uma representacido esquematica de um equipa-
mento de estocagem, em que é empregavel uma forma de execugao
do dispositivo de acordo com a invengao;

[0022] Figura 2 - uma representagdo de uma tira de medig¢ao e de
um veiculo segundo a forma de execugao do dispositivo de acordo
com a invengéo segundo a figura 1;

[0023] Figura 3 - uma representagdo de uma tira de medigao para
explicagao da determinagao automatica de uma respectiva posigao de
referéncia do veiculo;

[0024] Figura 4 - uma representagao de sinais laser refletidos pela
tira de medigdo como fungdo do tempo para dois dngulos de passa-
gem distintos; e

[0025] Figura 5 - uma representagdo de uma tira de medigao para
explicagao da determinagao de x, y e a.

DESCRICAO DOS EXEMPLOS DE EXECUCAO

[0026] Nas figuras, numeros de referéncia iguais designam partes
integrantes iguais ou de igual fungao.

[0027] A figura 1 é uma representagdo esquematica de um equi-

pamento de estocagem, em que é empregavel uma forma de execu-
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¢ao do dispositivo de acordo com a invengao.

[0028] Na figura 1, 100 designa uma area pré-dada em forma de
um equipamento de estocagem, B1-B2 areas parciais de estocagem, T
uma parede diviséria, E1 ou E2 entradas de abastecimento, A1 ou A2
saidas de entrega, S1-S4 vias de estocagem, F1-F4 veiculos em for-
ma de empilhadeiras e 01-04 locais de referéncia com tiras de medi-
cao.

[0029] As empilhadeiras F1-F4 estdo equipadas com terminais de
grafico passiveis de rede de radio ndo representados. Estes se comu-
nicam por exemplo por meio de uma interface serial com um emissor
de posigao igualmente ndo representado. Este determina, com base
em dados de sensor transmitidos, a precisa posi¢ao da respectiva em-
pilhadeira F1-F4 no estoque e a transmite ao terminal de empilhadeira.
Além desses dados de posi¢do, mostra o terminal ao condutor da em-
pilhadeira as ordens de carga para ele destinadas. Todos os conduto-
res de empilhadeira podem executar, com base em mascaras e menus
apropriados, segundo a comunicagdo de presenga, também tarefas
manuais como por exemplo deteccido de mercadorias vazias, corre-
¢bes de carga e superagéao de ferros.

[0030] Cada empilhadeira F1-F4 apresenta um dispositivo sensor
de tira de medigao de pressao e de dilatagio (dispositivo sensor DMS)
nas forquilhas de empilhadeiras, por meio do qual pode ser constatado
se a respectiva empilhadeira F1-F4 transporte mercadorias retas ou
nao bem como a respectiva ocupagio da pilha.

[0031] Todos os terminais de empilhadeira cooperam ou indireta-
mente (operagéo online) ou temporalmente defasados (operagéo offli-
ne) com o computador central estacionario. A operagéo online é a re-
gra. Tendo todos os terminais de empilhadeira sido operados offline,
entdo para retorno a operagao online deve ser efetuada uma sincroni-

zagao dos movimentos de mercadorias realizados na operagao offline
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para atualizagdo dos estoques no banco de dados do computador cen-
tral estacionario.

[0032] Fungdes tipicas em um tal sistema de administragcao de es-
toque sao por exemplo:

[0033] Estocagem de mercadorias provenientes da produgao ou
de um fornecedor;

[0034] Desestocagem de mercadorias estocadas;

[0035] Localizagcdo de determinadas mercadorias estocadas;
[0036] Transposi¢cao de mercadorias estocadas;

[0037] Elaboragao de um inventario de todas as mercadorias esto-
cadas.

[0038] A figura 2 é uma representagdo de uma tira de medigao e
de um veiculo segundo a forma de execugéo do dispositivo de acordo
com a invengéo segundo a figura 1.

[0039] Na figura 2, MS designa tiras de medigao, que estido dis-
postas nos locais O1-O4 segundo a figura 1 no teto do dispositivo de
estocagem, D uma area diagonal nao-refletora, R1-R2 areas parciais
refletoras, L1 ou L2 um primeiro, um segundo equipamento de laser,
ST1 ou ST2 um primeiro, um segundo raio laser, 10 um primeiro equi-
pamento sensor, 20 um microcomputador e 30 uma unidade de emis-
sao/recepgao.

[0040] A seguir sera mais pormenorizadamente explicado no e-
xemplo da empilhadeira F1 como, nessa forma de execug¢do da inven-
¢ao, é continuamente determinada a posi¢ao da respectiva empilha-
deira F1-F4 no equipamento de estocagem 100.

[0041] O primeiro equipamento sensor 10 na empilhadeira F1 con-
tém um sistema sensor rotativo a base de girador e um sistema sensor
translatério a base de codificador.

[0042] O girador tem nesse exemplo uma resolugdo de 1/10 ° e é

um giroscopio piezo, cujo principio de medigao corresponde ao péndu-
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lo de Foucault, portanto aproveita a forga coriolis. Concretamente, es-
sa forga coriolis atua perpendicularmente sobre um corpo vibrando li-
nearmente. A forga é proporcional a velocidade angular, e o angulo
desejado pode ser obtido por uma correspondente integragao.

[0043] O codificador tem, nesse exemplo, uma resolugido na faixa
de centimetros, tipicamente 30-40 cm a cerca de 500 m. Ele é por e-
xemplo um emissor indutivo, que varre o cubo de roda. Com selegao
apropriada, ele pode detectar tanto movimentos a frente como também
a ré. E conveniente uma corregdo da periferia de roda variavel.

[0044] A precisdo de posigao assim alcangavel, com auséncia de
derrapagem, diametro de roda constante e uma resolugéo de 48 im-
pulsos por revolugao importa em 100 m de marcha em linha reta + 4,8
cm, o deslocamento angular 17,4 cm.

[0045] Com esse equipamento sensor 10 é possivel portanto uma
continua detecgéo do montante e do angulo de vetores de movimento
incrementais do movimento do veiculo F1. Assim, em principio, depois
de uma determinagdo em uma sé vez de um local de referéncia, o lo-
cal de parada momentanea da empilhadeira F1 pode ser representado
como vetor, que € uma soma de vetores dos vetores de movimento
incrementais detectados pelo equipamento sensor 10. Mas surge en-
tdo o problema de que a precisao do local de parada momentanea de-
cresce relativamente ao local de referéncia com nimero crescente de
vetores de movimento incrementais detectados, pois cada vetor de
movimento incremental detectado esta associado a uma falha de de-
teccédo final.

[0046] Por isso, nessa forma de execug¢éo da invengado, a cada vez
ocorre uma (nova)determinagédo automatica de uma respectiva posigao
de referéncia do veiculo F1 nos locais predeterminados O1-O4 dentro
do equipamento de estocagem 100, quando o veiculo F1 passa por

um correspondente local O1-O4. Os locais O1-O4 sio de tal maneira
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selecionados que ¢ alta a probabilidade da passagem por um respecti-
vo veiculo.

[0047] A deteccio da posigao atual do veiculo F1 na area pré-
dada 100 se da, assim, por soma vetorial dos vetores de movimento
incrementais detectados para com o vetor de local da posi¢do de refe-
réncia momentanea, que é continua automaticamente renovada. As-
sim se pode evitar o problema da decrescente precisido da determina-
¢ao de posic¢ao e obter dados de posiciao sempre altamente precisos -
tipicamente na faixa de centimetros.

[0048] Como se depreende da figura 3, a respectiva marcagao de
referéncia ou a tira de medigao MS é uma tira retangular de tipicamen-
te 10 cm de largura e 500 cm de comprimento, que apresenta duas
areas R1, R2 refletoras e uma area D nao-refletora ao longo das dia-
gonais do retangulo.

[0049] A tira de medigdo MS esta de tal maneira disposta nos lo-
cais O1-O4 que o veiculo F1 passa por baixo e simultaneamente varre
a tira por meio dos dois raios laser ST1, ST2, que apresentam uma
distdncia matua d conhecida. As coordenadas da posigcéo de referén-
cia sao determinadas por avaliacio da curva de tempo da intensidade
dos raios laser ST1, ST2 refletida pela respectiva tira de medigao.
[0050] A figura 3 é uma representagao da tira de medigao para es-
clarecimento da determinacio automatica de uma respectiva posi¢ao
de referéncia do veiculo, e a figura 4 é uma representagdo de sinais
laser, refletidos pela tira de medigao, como fungédo do tempo para dois
angulos de passagem distintos.

[0051] Nas figuras 3 e 4 designam AL1, AL2 E AL1', AL2' vias de
varredura dos raios laser ST1 e ST2 sobre a tia de medigédo ST, y um
angulo, t o tempo, At uma diferenga de tempo, SL1, SL2 e SL1', SL2'
curvas de sinal da intensidade refletora para os raios laser ST1 e ST2,

M1, M2 e M1', M2' minimos das curvas de sinal da intensidade refleto-
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ra para ST1 e ST2 e t, um momento de referéncia.

[0052] Sob a suposi¢ao de que a empilhadeira F1 passa perpendi-
cularmente a diregdo longitudinal da tira de medigdo MS (portanto o =
0 °) sob a tira de medigdo MS, as vias de varredura dos raios laser
ST1 e ST2 seriam as vias designadas com AL1, AL2. As correspon-
dentes curvas de sinal da intensidade refletora para os raios laser ST1
e ST2 sdo SL1 e SL2 na figura 4. Como se vé, nesse caso ndo ha um
deslocamento de fase nem uma diferengca de tempo At entre SL1 e
SL2.

[0053] Sob a suposi¢ao de que a empilhadeira F1 ndo passa per-
pendicularmente a diregéo longitudinal da tira de medigdo MS (portan-
to o diferente de 0 °) sob a tira de medigdo MS, as vias de varredura
dos raios laser ST1 e ST2 seriam as vias designadas com AL1', AL2".
As correspondentes curvas de sinal da intensidade refletora para os
raios laser ST1 e ST2 sdo SL1' e SL2' na figura 4. Como se vé, nesse
caso nao ha um deslocamento de fase nem uma diferenga de tempo
At entre SL1' e SL2'.

[0054] A figura 5 é uma representagédo de uma tira de medigao pa-
ra esclarecimento da determinagéao de x, y e a. Resulta a coordenada
x do local de referéncia dos tempos t4, to, 3, 14, t41, ts2 medidos nas cur-
vas de sinal SL1 e SL2 bem como da geometria de tira a, b, d confor-

me a seguinte equagao:

{1)

= a(2n + 212 —tar ~ 102)
h+I2—I13~Irs

[0055] A coordenada y resulta de:

_b(=2n+ 1 —ta2)

2
2(~1+13) (2)

[0056] O angulo a pode ser obtido de:
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B(~t+t:—I3+1s
€ = arccos ( ) {3)
d{~ti~12+134714)

[0057] A seguir sera descrito um processo de administragao de
estoque tipico com base em um exemplo simples.

[0058] As empilhadeiras F1-F4 se anunciam inicialmente junto ao
computador central através de sua unidade emissora/receptora 30.
Depois o condutor € solicitado a passar por uma primeira tira de medi-
¢ao ou introduzir diretamente no terminal sua posi¢ao aquele momento
como primeira posi¢ao de referéncia. Ocorre entdo um calculo conti-
nuo da posigdo momentanea pelo computador central com base nos
dados de medigao transmitidos do primeiro equipamento sensor 10 e
uma transmissao da posi¢cdo momentdnea calculada na respectiva
empilhadeira F1-F4.

[0059] Supde-se agora que venha a ordem de apanhar uma mer-
cadoria na entrada de abastecimento E1 e deposita-la em uma posi-
¢ao de estoque livre na area parcial de estoque B7 na saida de forne-
cimento A2.

[0060] A empilhadeira F1 & destinada para isso pelo computador
central, pois se encontra ao maximo proxima a entrada de abasteci-
mento E1. A empilhadeira F1 se dirige portanto para a entrada de a-
bastecimento E1 e toma a mercadoria sobre sua forquilha, o que é de-
tectado pelo correspondente sensor de dilatagdo. Simultaneamente, a
tomada da mercadoria € comunicada ao computador central pela uni-
dade emissora/receptora e ali registrada. A empilhadeira F1 corre en-
tdo ao longo da via de estoque S1 na diregdo da saida de fornecimen-
to A1, sendo que continuamente sua posicdo em relagido ao primeiro
ponto de referéncia é continuamente determinada. Quando da passa-
gem do local 01 os raios laser S1, S2 entram em interagdo com a tira
de medigdo MS que ali se encontra, e um novo ponto de referéncia é

determinado pelo computador central segundo o processo acima des-
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crito. A partir desse momento ocorre a detecgao da posigao com rela-
¢ao ao novo ponto de referéncia.

[0061] No cruzamento com a via de estoque S2, a empilhadeira F1
dobra para a esquerda e se desloca até a via de estoque S4, dobra ali
para a direita e atinge o local O4. Quando da passagem pelo local O4,
os raios laser S1, S2 entram em interagido com a tira de medigao MS
que ali se encontra, e novamente é determinado um novo ponto de
referéncia pelo computador central conforme o processo acima descri-
to. A partir desse momento ocorre a detecgao de posi¢gao com relagao
ao novo ponto de referéncia.

[0062] Finalmente, a empilhadeira F1 atinge o local de deposigao
que se situa diretamente antes da saida de fornecimento A2. Ali, a
mercadoria é depositada no local previsto e isso € comunicado ao
computador central. Este ultimo memoriza a operagdo de estocagem
inclusive das precisas coordenadas do local de estocagem.

[0063] Assim, em principio, cada operagao de estocagem pode ser
precisamente memorizada e executada.

[0064] Embora a presente invengao tenha sido descrita anterior-
mente com base em um exemplo de execugéao preferido, ela ndo esta
restrita ao mesmo, mas sim pode ser modificada de multiplas manei-
ras.

[0065] Embora, conforme o exemplo acima, o calculo de posigao
tenha sido feito no computador central com base nos dados de sensor
transmitidos, esse calculo pode ocorrer também no microcomputador
do veiculo.

[0066] A invengao tampouco esta restrita a veiculos de estoca-
gem, mas pode ser generalizada a quais areas limitadas.

[0067] Ademais, a determinagédo dos locais de referéncia ndo pre-
cisa ocorrer apenas por meio do sistema de laser descrito, mas sim

com quaisquer sensores de posi¢gao sem contato, que varrem a mar-



13/14

cagao de referéncia com ao menos dois sinais, por exemplo emissores
indutivos, barreiras de luz, etc. Quanto ao mais, poderiam entdo ser
empregados também mais de dois sinais para a varredura.
[0068] Tampouco a marcagao de referéncia esta restrita a tira re-
tangular mostrada, que apresenta duas areas refletoras e uma area
nao refletora ao longo das diagonais do retangulo, sob as quais o vei-
culo passa. Antes pelo contrario, podem ser empregadas varias de tais
tiras lado a lado, para formar uma tira total, que € composta de uma
multiplicidade de segmentos, que apresentam respectivamente duas
areas refletoras e uma area nao refletora ao longo das diagonais do
retdngulo. Isso é especialmente favoravel quando a marcagao de refe-
réncia ultrapassa uma determinada largura, pois nesse caso cai a in-
clinagdo da reta da area nao refletora ao longo das diagonais do re-
tangulo e, assim, a precisao de resolugao.
[0069] No exemplo acima da marcagao de referéncia em forma da
tira retangular, que apresenta duas areas refletoras e uma area nao
refletora ao longo das diagonais do retangulo, é possivel vantajosa-
mente uma solugido analitica quando da determinagao das coordena-
das da posigao de referéncia e do angulo de passagem mediante ava-
liagdo da curva de tempo da intensidade refletora dos sinais.
[0070] Mas, naturalmente, sdo também concebiveis outras geome-
trias da tira, sendo que por exemplo apenas uma solugao numérica
quando da determinag¢ao das coordenadas da posigcao de referéncia e
do angulo de passagem é possivel mediante avaliagdo da curva de
tempo da intensidade refletora dos sinais ou uma solugdo analitica es-
sencialmente mais complexa.
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curvas de sinal da intensidade refletora para ST1 e ST2

minimos das curvas de sinal da intensidade refletora para

ST1 e ST2 correspondentemente
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REIVINDICAGOES

1. Processo para a detecgédo da posigao de um veiculo (F1-
F4) em uma area (100) pré-dada, especialmente um equipamento de
estocagem, com as etapas:

- detecgdo do montante e do angulo de vetores de movimen-
to incrementais do movimento do veiculo (F1-F4);

- determinagao automatica de uma respectiva posi¢ao de
referéncia do veiculo (F1-F4) em locais (O1-O4) predeterminados den-
tro da area (100) pré-dada a cada vez, quando o veiculo (F1-F4) passa
por um local (O1-O4) correspondente e

- detecgdo da posigao atual do veiculo (F1-F4) na area (100)
pré-dada por soma vetorial dos vetores de movimento incrementais
detectados para o vetor local da posicdo de referéncia momentanea;
caracterizado pelo fato de que:

- a determinagao automatica de uma respectiva posi¢ao de
referéncia do veiculo (F1-F4) é realizada em locais (0O1-O4) predeter-
minados por meio de um segundo equipamento sensor (L1, L2; MS),
gue coopera sem contato com uma respectiva marcagao de referéncia
(MS) no correspondente local (O1-O4) dentro da area (100) pré-dada;
e

- a respectiva marcagado de referéncia (MS) apresenta a-
reas (R1, R2; D) refletoras e nao-refletoras, que o veiculo (F1-F4) var-
re simultaneamente por meio de ao menos dois sinais (ST1, ST2),
sendo que as coordenadas (X, y) da posigado de referéncia do veiculo
relativamente a uma posicéao de referéncia da marcagao de referéncia
(MS) e opcionalmente o angulo de passagem (o) sdo determinados
por avaliagdo da curva de tempo da intensidade refletida dos sinais
(ST1, ST2).

2. Processo de acordo com a reivindicagao 1, caracteriza-

do pelo fato de que os portadores de sinal (ST1, ST2) sdo raios de
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luz, de preferéncia raios laser, ou linhas de campo de indugdo magné-
ticas.

3. Processo de acordo com a reivindicagao 1 ou 2, caracte-
rizado pelo fato de que a respectiva marcagao de referéncia (MS) a-
presenta uma tira retangular, que apresenta duas areas (R1, R2) refle-
toras e uma area (D) nao-refletora ao longo das diagonais do retangu-
lo, sob a qual passa o veiculo (F1-F4).

4. Processo de acordo com a reivindicagao 1, 2 ou 3, ca-
racterizado pelo fato de que o primeiro ou segundo equipamento
sensor (10; L1, L2, 30) esta disposto no veiculo (F1-F4).

5. Processo de acordo com uma das reivindicagdes 1 a 4,
caracterizado pelo fato de que a determinagdo automatica de uma
respectiva posi¢cado de referéncia do veiculo (F1-F4) é de tal maneira
realizada freqiientemente que a divergéncia estatistica da posigéao a-
tual detectada da posi¢ao real nao ultrapassa um valor-limite prede-
terminado.

6. Dispositivo para a detecgao da posi¢cao de um veiculo em
uma regiao pré-dada, especialmente um equipamento de estocagem,
com:

- um primeiro equipamento sensor (10) para detecgédo do
montante e do angulo de veiculos de movimento incrementais do mo-
vimento do veiculo (F1-F4);

- um equipamento de determinagéo (L1, L2; MS) para de-
terminacdo automatica de uma respectiva posicdo de referéncia do
veiculo (F1-F4) em locais (O1-O4) predeterminados dentro da area
(100) pré-dada a cada vez que o veiculo (F1-F4) passa por um corres-
pondente local (O1-O4); e

- um equipamento de detecgéo (20) para detecgao da posi-
¢ao atual do veiculo (F1-F4) na area pré-dada (100) por soma vetorial

dos vetores de movimento incrementais para o vetor local da posi¢ao
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de referéncia momentanea; caracterizado pelo fato de que:

- 0 equipamento de determinagdo (L1, L2; MS) apresenta
um segundo equipamento sensor (L1, L2; 30), que coopera sem conta-
to com uma marcagéao de referéncia (MS) no respectivo local (01-O4)
correspondente da area (100) pré-dada;

- a respectiva marcagado de referéncia (MS) apresenta a-
reas (R1, R2; D) refletoras e nao-refletoras; e

- 0 segundo equipamento sensor (L1, L2; 30) é de tal ma-
neira configurado que pode varrer a respectiva marcagao de referéncia
(MS) simultaneamente por meio de dois sinais (ST1, ST2), sendo que
as coordenadas (X, y) da posicdo de referéncia e opcionalmente do
angulo de passagem (o) sdo determinaveis mediante avaliagdo da
curva de tempo da intensidade refletida dos sinais (ST1, ST2).

7. Dispositivo de acordo com a reivindicagao 6, caracteri-
zado pelo fato de que os portadores de sinal (ST1, ST2) s&o raios de
luz, de preferéncia raios laser, ou linhas de campo de indugdo magné-
ticas.

8. Dispositivo de acordo com a reivindicagao 6 ou 7, carac-
terizado pelo fato de que a respectiva marcagao de referéncia (MS)
apresenta uma tira retangular, que atravessa duas areas (R1, R2) re-
fletoras e uma area (D) n&o refletora ao longo das diagonais do retan-
gulo, sob a qual passa o veiculo (F1-F4).

9. Dispositivo de acordo com uma das reivindicagdes 6 a 8,
caracterizado pelo fato de que o primeiro ou segundo equipamento
sensor (10; L1, L2, 30) esta disposto no veiculo (F1-F4).

10. Dispositivo de acordo com uma das reivindicagbes 6 a
9, caracterizado pelo fato de que o equipamento de determinagao
(L1, L2; MS) esta configurado de tal maneira que a determinagéo au-
tomatica de uma respectiva posigéo de referéncia do veiculo (F1-F4) é

realizada de tal maneira freqlientemente que o desvio estatistico da
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posi¢ao atual detectada da posi¢ao real nao ultrapassa um valor-limite

predeterminado.
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RESUMO
Patente de Invengao: "PROCESSO E DISPOSITIVO PARA A DE-
TECCAO DA POSICAO DE UM VEICULO EM UMA AREA PRE-
DADA".

A invengao refere-se a processo e a dispositivo para a de-
tecgdo da posigao de um veiculo (F1-F4) em uma area (100) pré-dada,
especialmente equipamento de estocagem, com as etapas: detecgao
do montante e do angulo de vetores de movimento incrementais do
movimento do veiculo (F1-F4); determinagdo automatica de respectiva
posicao de referéncia do veiculo (F1-F4) em locais (O1-O4) predeter-
minados dentro da area (100) a cada vez, quando o veiculo (F1-F4)
passa por um local (O1-O4) correspondente; e detec¢gdo da posigao
atual do veiculo (F1-F4) na area (100) por soma vetorial dos vetores
de movimento incrementais detectados para o vetor local da posigao
de referéncia momentanea; onde a determinagdo automatica de res-
pectiva posi¢gao de referéncia do veiculo (F1-F4) é realizada em locais
(O1-04) predeterminados por meio de um segundo equipamento sen-
sor (L1, L2; MS), que coopera sem contato com respectiva marcagao
de referéncia (MS) no correspondente local (O1-O4) dentro da area
(100); e a respectiva marcagao de referéncia (MS) apresenta areas
(R1, R2; D) refletoras e nao-refletoras, que o veiculo (F1-F4) varre si-

multaneamente por meio de ao menos dois sinais (ST1, ST2)..
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