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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
zum Handhaben von Stérungen in Flurférderzeugen, ins-
besondere in fahrerlosen Transportsystemen, welche
mit wenigstens einer Sensoreinheit zum Erfassen der
Umgebung des Flurférderzeugs ausgerustet sind, sowie
ein System zum Durchfiihren eines derartigen Verfah-
rens.

[0002] Flurférderzeuge und insbesondere fahrerlose
Transportsysteme, die zu einem autonomen oder halb-
autonomen Betrieb in Logistikeinrichtungen eingerichtet
sind, sind in jungerer Zeit mit einer Mehrzahl von Sen-
soreinheiten ausgerustet worden, die einerseits zur Ver-
hinderung von Unféllen dienen, beispielsweise Laser-
scanner, die eine im Wesentlichen horizontale Scan-
Ebene knapp lGber dem zu befahrenden Untergrund zur
Detektion von Personen und Ahnlichem aufspannen, so-
wie ebenfalls Sensoreinheiten mit der Fahigkeit, dreidi-
mensionale Daten zu liefern, wie beispielsweise Time-
of-Flight(ToF)-Sensoreinheiten, die zur Erfassung der
Umgebung und zur Navigation entsprechender Flurfor-
derzeuge eingesetzt werden, sowie zur Verhinderung
von Unféllen des Flurférderzeugs mitin der Nahe befind-
lichen Personen oder Objekten.

[0003] Sofern nun in einem regularen Betrieb des ent-
sprechenden Flurférderzeugs ein Hindernis detektiert
wird, welches beispielswese als stérendes bewegliches
oder unbewegliches Objekt definiert sein kann, das sich
in einem entsprechenden Uberwachungsbereich der je-
weiligen Sensoreinheit nicht aufhalten darf, also bei-
spielsweise eine Abweichung einer dem Flurférderzeug
zur Verfugung stehenden Karte darstellt oder eine ge-
plante Route blockiert, miissen Ublicherweise Malinah-
men getroffen werden, um einen negativen Einfluss des
Hindernisses auf den Betrieb des Flurférderzeugs aus-
zuschliel3en.

[0004] Jedoch muss es sich bei einem derart erkann-
ten Objekt nicht notwendigerweise um ein problemati-
sches Hindernis handeln, beispielsweise da in iblichen
Logistikeinrichtungen im Normalfall auch Bereiche vor-
handen sind, welche auch von weiteren Flurférderzeu-
gen bzw. Personen in Form von FulRgéngern benutzt
werden diirfen. Sollte dementsprechend eine Person de-
tektiert werden, die gerade einen Fahrbereich kreuzt, so
kann es sich hierbei auch um einen vorgesehenen Nor-
malzustand handeln, wobei sich jedoch fiir das Flurfor-
derzeug auch dieser zunachst einmal als ein Hindernis
und damit als eine Stérung darstellt, geman welcher der
Fahrbereich belegt oder blockiert ist, und aufgrund derer
geeignete Gegenmalinahmen getroffen werden miss-
ten.

[0005] Dementsprechend wiirde in einem solchen Bei-
spiel einer erkannten Person bzw. auch eines weiteren
Flurférderzeugs, die den vorgesehenen Fahrbereich des
betreffenden Flurférderzeugs kreuzen, eine Fehlerana-
lyse erforderlich werden, obwohl es sich in dem genann-
ten Beispiel lediglich um eine unproblematische und tem-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

porare Situation handelt, die sich von alleine wieder be-
heben wiirde, sobald die Person bzw. das weitere Flur-
forderzeug den Fahrbereich des hier betrachteten Flur-
forderzeugs wieder verlassen hat.

[0006] Ein Verfahren gemal dem Oberbegriff des An-
spruchs 1 ist aus dem US 2020/327341 A1 bekannt.
[0007] Demzufolge ist es die Aufgabe der vorliegen-
den Erfindung, ein Verfahren zur Handhabung von St6-
rungen in Flurférderzeugen bereitzustellen, welches in
der Lage ist, derartige temporare und somit unproblema-
tische Stérungen in einer verbesserten Weise zu behan-
deln und damitinsgesamt einen effizienteren Betrieb der-
artiger Flurférderzeuge zu ermdglichen.

[0008] Zu diesem Zweck erfasst das erfindungsgema-
Re Verfahren zum Handhaben von Stérungen in Flurfor-
derzeugen, insbesondere in fahrerlosen Transportsyste-
men, welche mit wenigstens einer Sensoreinheit zum Er-
fassen der Umgebung des Flurférderzeugs ausgerustet
sind, die folgenden Schritte:

wahrend eines regularen Betriebs des Flurférder-

zeugs, dauerhaftes Uberwachen der Umgebung mit-

tels der wenigstens einen Sensoreinheit;

- Uberpriifen der derart erhaltenen Sensordaten auf
ein Vorliegen eines Hindernisses;

- beieinem Feststellen eines Hindernisses, Auslosen
einer Zeithahme, wobei wahrend der Zeitnahme der
Betrieb des Flurférderzeugs sowie das Uberwachen
der Umgebung weitergefiihrt wird,

- wobei, wenn wahrend einer vorbestimmten Zeit-
spanne nach dem Auslosen der Zeithahme das Hin-
dernis nicht mehr festgestellt wird, die Zeitnahme
beendet und der Betrieb des Flurférderzeugs fortge-
fuhrt wird, und wenn nach der vorbestimmten Zeit-
spanne nach dem Auslosen der Zeithahme das Hin-
dernis weiterhin festgestellt wird, das Flurforderzeug
in einen Stérungsmodus versetzt wird.

[0009] Dementsprechend erlaubt das erfindungsge-
mafe Verfahren eine Betrachtung von temporaren Sto-
rungen in einem Uberwachungsbereich eines Flurférder-
zeugs in einer derartigen Weise, dass erst nach einer
vorbestimmbaren Zeitspanne tatsachlich ein Stérungs-
modus des betreffenden Flurférderzeugs ausgelést wird,
sodass hierdurch die Méglichkeit geschaffen wird, tem-
porare Stoérungen, die insbesondere vorgesehenen Ab-
ldufen und Zustanden in Logistikeinrichtungen mit Misch-
betrieb entsprechen kénnen, nicht unmittelbar zu einem
Eintreten des Stérungsmodus des Flurférderzeugs fiih-
ren mussen. Hierbei kdnnen als feststellbare Hindernis-
se beispielsweise unerwartete Objekte im Erfassungs-
bereich der wenigstens einen Sensoreinheit, Abwei-
chungen einer bekannten und dem Flurférderzeug zur
Verfligung stehenden Karte eines befahrbaren Bereichs
oder einfach entsprechende Ausgaben der wenigstens
einen Sensoreinheit herangezogen und ausgewertet
werden.

[0010] In einer Weiterbildung der vorliegenden Erfin-
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dung kann in dem erfindungsgeméafien Verfahren bei ei-
nem Feststellen eines Hindernisses zusammen mit dem
Auslosen der Zeitnahme das Flurférderzeug in einen
Warnungsmodus versetzt werden, und wenn wahrend
der vorbestimmten Zeitspanne nach dem Ausldsen der
Zeitnahme das Hindernis nicht mehr festgestellt wird, der
Warnungsmodus aufgehoben werden.

[0011] Sowohl der Stérungsmodus als auch der War-
nungsmodus kénnen jeweils ein Anzeigen von Daten an
einer Anzeigevorrichtung umfassen, welche die Stérung
bzw. Warnung reprasentieren. Hierbei kann es sich um
eine einzelne oder auch gesonderte Anzeigevorrichtun-
gen zum Anzeigen der Daten beziiglich der Stérung bzw.
Warnung handeln.

[0012] Ferner kann der Stérungsmodus ein Stoppen
des Flurférderzeugs und/oder ein Melden der Stérung
an eine zentrale Verwaltungseinheit umfassen. Entspre-
chend kann der Warnungsmodus ein Einschranken we-
nigstens einer Betriebsfunktion des Flurférderzeugs
und/oder ein Verlangsamen des Flurférderzeugs umfas-
sen. Das Stoppen des Flurférderzeugs in dem Stérungs-
modus kann beispielsweise infolgedessen ausgelost
werden, dass in der Tat ein stationares und nicht tempo-
rares Hindernis in einem vorgesehenen Fahrweg des
Flurférderzeugs festgestellt wird, sodass zur Vermei-
dung einer Kollision ein Anhalten des Flurférderzeugs
unweigerlich erforderlich ist, wahrend das Einschranken
wenigstens einer Betriebsfunktion in dem Warnungsmo-
dus beispielsweise eine Reduktion einer Maximalge-
schwindigkeit oder ahnliches umfassen kann, um gege-
benenfalls das Auftreten von Gefahrensituationen zu
verringern und im Fall, dass letztlich tatsachlich eine St6-
rung ermittelt wird, eine entsprechende Reaktion zu ver-
einfachen.

[0013] Alternativ oder zusatzlich kann auch bereits in
dem Warnungsmodus das Flurférderzeug bei einer ent-
sprechenden Annaherung an ein festgestelltes Hindernis
langsamer werden und schlieRlich zum Stehen kommen,
wobei die momentane Geschwindigkeit des Fahrzeugs
und die Position des festgestellten Hindernisses derart
berlicksichtigt werden kénnen, dass das Fahrzeug in je-
dem Fall in einem ausreichenden Abstand vor dem Hin-
dernis zum Stillstand gebracht werden kann. Dement-
sprechend kénnte das Fahrzeug bei einem Ubergang in
den Stérungsmodus auch bereits angehalten haben, so-
fern ein entsprechendes Abbremsen wahrend des War-
nungsmodus ausgeldst wurde. Bei einem Melden der
Stérung an die zentrale Verwaltungseinheit, also bei-
spielsweise ein Leitsystem oder einen Leitstand, kann
dort ferner der Ort des detektierten Hindernisses bezo-
gen auf das Fahrzeug angezeigt werden, was in gleicher
Weise auch fir ein Anzeigen des Hindernisses an einer
Anzeige des Flurférderzeugs selbst gilt.

[0014] Dementsprechend kann in einer bevorzugten
Ausfiihrungsform der vorliegenden Erfindung das Flur-
forderzeug bei einem Feststellen eines Hindernisses zu-
nachst in den Warnungsmodus eintreten und anschlie-
Rend nach der vorbestimmten Zeitspanne in den Sto-
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rungsmodus Ubergehen, wobei wahrend dieses gesam-
ten Vorgangs die Geschwindigkeit davon verringert wer-
den kann, so dass das Fahrzeug ggf. mit entsprechen-
dem Abstand vor dem Hindernis zum Stillstand kommit.
Indem in dieser Ausfiihrungsform der Warnungsmodus
noch nicht zu der zentralen Verwaltungseinheit kommu-
niziert wird, sondern erst der Stérungsmodus, wird an
der zentralen Verwaltungseinheit entsprechend eine
Warnung und damit eine méglicherweise nur temporare
Stérung einem Bediener davon noch nicht mitgeteilt.
Ebenfalls kann eine Warnung an einer der angesproche-
nen Anzeigevorrichtungen nur mit minimaler Gr63e oder
Prioritdt angezeigt werden und eine Stérung mit maxi-
maler Grolde, beispielsweise Uiber eine komplette Anzei-
ge.

[0015] Eine weitere Mdglichkeit zur Anzeige der ent-
sprechenden Informationen kann darin bestehen, dass
an der zentralen Verwaltungseinheit lediglich angezeigt
wird, dass sich ein entsprechendes Fahrzeug in dem St6-
rungsmodus befindet und wo in sich das Fahrzeug in der
Logistikeinrichtung momentan aufhalt, wahrend gleich-
zeitig an einer Anzeigevorrichtung an dem Fahrzeug
selbst der Ort des Hindernisses relativ zu dem Fahrzeug
und/oder eine entsprechende Sensoreinheit angezeigt
wird, welche das Hindernis erfasst hat. Somit kann ein
Bediener von der zentralen Verwaltungseinheit die Infor-
mation erhalten, dass ein Fahrzeug im Stérungsmodus
an einer bestimmten Position vorliegt, sich zu dem Fahr-
zeug bewegen und anschlieRend auf der Anzeigevor-
richtung des Fahrzeugs weitere Informationen Uber die
Position des Hindernisses und/oder die betreffende Sen-
soreinheit erhalten.

[0016] Gemal einem weiteren Aspekt betrifft die vor-
liegende Erfindung ein System zum Durchfiihren eines
derartigen Verfahrens, umfassend ein Flurférderzeug,
insbesondere ein fahrerloses Transportsystem, welches
mit wenigstens einer Sensoreinheit zum Erfassen der
Umgebung des Flurférderzeugs ausgeristet ist, sowie
eine Steuereinheit, welche dem Flurférderzeug zugeord-
net ist oder mit dem Flurférderzeug in Datenkommuni-
kation steht, wobei das Flurférderzeug dazu eingerichtet
ist, von der Steuereinheit in einen Stérungsmodus und
gegebenenfalls einen Warnungsmodus versetzbar zu
sein, wenn das Vorliegen eines Hindernisses fiir die vor-
bestimmte Zeitspanne festgestellt wird. Hierbei sei dar-
aufhingewiesen, dassindem Fall, dass die Steuereinheit
dem Flurférderzeug selbst zugeordnet ist, diese auch in
einer zentralen Steuerung des Flurférderzeugs integriert
sein kann, sodass die Entscheidung lber das Eintreten
des Stérungsmodus und gegebenenfalls Warnungsmo-
dus unmittelbar von der zentralen Steuerung des Flur-
forderzeugs selbst vorgenommen werden kann und die
entsprechenden Schritte auf derselben Hardware aus-
gefuihrt werden kénnen.

[0017] Insbesondere kann dem Flurférderzeug eine
Anzeigevorrichtung zugeordnet sein, welche dazu ein-
gerichtetist, eine Stérung reprasentierende Datenindem
Stérungsmodus anzuzeigen und/oder eine Warnung re-
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prasentierende Daten in dem Warnungsmodus anzuzei-
gen. Hierbei kann zusatzlich zu der reinen Anzeige hin-
sichtlich eines Vorliegens einer Stérung und gegebenen-
falls Identifizierung eines entsprechenden Hindernisses
beispielsweise auch an eine Anleitung fir manuelle Ta-
tigkeiten zum Beheben der entsprechenden Stérung ge-
dacht werden.

[0018] Alternativ oder zusatzlich kann die Steuerein-
heit einer von dem Flurférderzeug entfernten zentralen
Verwaltungseinheit zugeordnet sein, welche wiederum
eine Anzeigevorrichtung umfassen kann, welche dazu
eingerichtet ist, in dem regularen Betrieb und/oder dem
Warnungsmodus und/oder dem Stérungsmodus ent-
sprechende Daten liber das Flurférderzeug anzuzeigen.
Hierbei kann es sich beispielsweise um ein Leitsystem
handeln, welches insbesondere flir eine zentrale Steue-
rung bzw. Koordination von mehreren autonomen Flur-
foérderzeugen vorgesehen sein kann und welches eine
Anzeige umfasst, auf welcher einem menschlichen Be-
nutzer eine Karte der betreffenden Logistikeinrichtung
zusammen mit Hinweisen Uber den regularen Betrieb,
den Warnungsmodus und/oder den Stérungsmodus ein-
zelner Flurférderzeuge angezeigt werden kénnen. In die-
sem Zusammenhang kann neben dem Leitsystem, wel-
ches die Steuerung der Fahrzeug und die Gibergeordnete
Kommunikation verantwortet, auch ein Leitstand zum
Einsatz kommen, also eine Client-Instanz, wie beispiels-
weise ein Arbeitsplatz eines Lagerleiters oder ahnliches,
mittels welchem das ordnungsgemafRe Funktionieren
des Systems Uberwacht werden kann. Hierbei kdnnen
die beiden Instanzen auf einer einzelnen oder getrennten
Hardware-Einheiten laufen.

[0019] Weitere Merkmale und Vorteile der vorliegen-
den Erfindung werden aus der nachfolgenden Beschrei-
bung einer Ausfiihrungsform davon noch deutlicher,
wenn diese zusammen mit den beiliegenden Figuren be-
trachtet wird. Diese zeigen im Einzelnen:

Figur 1  eine schematische Ansicht eines erfindungs-
gemalen Systems zum Durchflihren eines
Verfahrens zum Handhaben von Stérungen
in Flurférderzeugen;

Figur2  eine mogliche Anzeige an einer Anzeigevor-
richtung, welche dem Flurférderzeug selbst
zugeordnetist, im Fall einer festgestellten Sto-
rung; und

Figur 3  eine mogliche Anzeige an einer Anzeigevor-
richtung einer zentralen Verwaltungseinheitin
einem Fall, in welchem sich ein Flurférder-
zeug in einem Stérungsmodus befindet.

[0020] Figur 1 zeigt zunachst ein erfindungsgemales
System zum Durchfiihren eines Verfahrens zum Hand-
haben von Stérungen in Flurférderzeugen, welches ganz
allgemein mit dem Bezugszeichen 10 bezeichnet ist.

[0021] Hierbei umfasst das System 10 das eigentliche
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Flurférderzeug 12, welches insbesondere als fahrerloses
Transportsystem ausgefiihrt sein kann und zu diesem
Zweck eine Steuereinheit 14 und wenigstens eine Sen-
soreinheit 16 umfasst. Zudem ist dem Flurférderzeug 12
eine Anzeigevorrichtung 18 zugeordnet, auf welcher fur
einen menschlichen Bediener entsprechende Anzeigen
zum Behandeln von Warnungen oder Stérungen ange-
zeigt werden kénnen. Hierbei ist zu beachten, dass zu-
satzlich eine entfernte zentrale Verwaltungseinheit 20
vorgesehen ist, welche ebenfalls mit einer Steuereinheit
22 und einer Anzeigeeinheit 24 ausgeristet ist und mit
dem Flurférderzeug 12 in Datenverbindung steht, wie
durch das Bezugszeichen 26 angedeutet ist.

[0022] Indergezeigten Ausfiihrungsform kann es sich
bei der entfernten zentralen Verwaltungseinheit 20 bei-
spielsweise um ein Leitsystem als zentrale Steuereinheit
und/oder einen Leitstand handeln, an welchem ein
menschlicher Bediener eine Mehrzahl von Flurférder-
zeugen 12 Uberwachen und ihren Betrieb gegebenen-
falls steuern und koordinieren kann. Hierbei kann die
zentrale Verwaltungseinheit in der oben beschriebenen
Art und Weise beispielsweise lediglich dann informiert
werden, wann ein Fahrzeug in den Stérungsmodus tber-
geht, wahrend ein Warnmodus eines Fahrzeugs noch
nicht an die zentrale Verwaltungseinheit Gbermittelt wer-
den muss.

[0023] Es sei an dieser Stelle festgehalten, dass die
beiden Steuereinheiten 14 und 22 des Flurférderzeugs
12 bzw. der entfernten zentralen Verwaltungseinheit 20
die Schritte des erfindungsgemaRen Verfahrens in un-
terschiedlichen Varianten der vorliegenden Erfindung
einzeln oder koordiniert zusammenwirkend durchfiihren
koénnen, also beispielsweise die Zeithahme im Fall eines
Feststellens eines Hindernisses oder das Uberfilhren
des Flurférderzeugs 12 in einen Stérungs- oder War-
nungsmodus.

[0024] Figur 2 zeigt nun eine mogliche Anzeige an der
Anzeigevorrichtung 18 des Flurférderzeugs 12 in einem
Fall, dass nach Ablauf der vorbestimmten Zeitspanne
nach dem Auslésen der Zeithahme auf ein anhaltendes
Feststellen eines Hindernisses mittels der Sensoreinheit
16 hin eine Stdrung festgestellt wird. Hierbei ist fiir einen
menschlichen Bediener in einer schematischen Ansicht
das Flurférderzeug 12 sowie die Sensoreinheit 16 zu-
sammen mit dem geplanten Fahrweg W des Flurférder-
zeugs 12 und zwei Hindernissen H in einer schemati-
schen Draufsicht dargestellt, wobei ferner ein Hinweis
an den menschlichen Bediener zum Beheben der St6-
rung angezeigt wird, namlich, dass dieser das Hindernis
entfernen soll.

[0025] In Ahnlicher Weise zeigt Figur 3 eine mdgliche
Anzeige an der Anzeigevorrichtung 24 der zentralen Ver-
waltungseinheit 20, welche in einer schematischen
Draufsicht die Gesamtheit einer zu Giberwachenden Lo-
gistikeinrichtung zeigt, welche beispielsweise Stationen
Aund B, Ladestationen L1 und L2 sowie im vorliegenden
Fall zwei Flurférderzeuge 12’ und 12" enthalt.

[0026] Hierbei befindet sich das erste Flurférderzeug
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12’ in einem normalen Betriebszustand, namlich fir ein
Laden in der Ladestation L1, wahrend sich das zweite
Flurférderzeug 12" momentan in einem Stérungsmodus
befindet, welcher mittels eines entsprechenden Pikto-
gramms P fiir den menschlichen Bediener visualisiert
wird und welcher darauf zurtickzufihren ist, dass ein Hin-
dernis durch eine Sensoreinheit 16 des Flurférderzeugs
12" erfasst worden ist und fiir eine vorbestimmte Zeit-
spanne dauerhaft festgestellt wurde. In ahnlicher Weise
kénnte ein entsprechendes Piktogramm ebenfalls ange-
zeigt werden, wenn anstelle eines Hindernisses eine an-
dere Art von Stoérung in einem der Flurférderzeuge fest-
gestellt wird, beispielsweise ein mittels einer entspre-
chenden Sensoreinheit festgestelltes Hardware-Pro-
blem in dem Fahrzeug.

[0027] Indiesem Zusammenhang kdnnte eine weitere
erganzende Funktionalitét darin bestehen, dass bei ei-
nem Anwahlen des Piktogramms, beispielsweise durch
ein Anklicken an einem Touchscreen oder eine vergleich-
bare Eingabe, weitere Hinweise angezeigt werden, bei-
spielsweise dass die Ursache der Storung ein Hindernis
ist und ggf. wo sich dieses Hindernis relativzu dem Fahr-
zeug befindet.

[0028] Wiebereits angesprochen, hatsomitdas zweite
Flurférderzeug 12" das Hindernis festgestellt und eine
entsprechende Zeithahme ausgeldst, und die vorbe-
stimmte Zeitspanne nach dem Auslosen der Zeitnahme
ist auch erreicht worden, sodass das Hindernis H als St6-
rung klassifiziert worden ist und sich das Flurférderzeug
12" momentan in einem Stérungsmodus befindet.
[0029] Wird das Hindernis entfernt, so kdnnte sowohl
in dem Warnungsmodus als auch dem Stérungsmodus
das entsprechende Fahrzeug seine Fahrt ohne weiteren
manuellen Eingriff fortsetzen. Alternativ kdnnte jedoch
auch vorgesehen werden, dass wenigstens der St6-
rungsmodus durch einen Mitarbeiter der Logistikeinrich-
tung aktiv quittiert werden muss, bevor die Fahrt fortge-
setzt werden kann.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Handhaben von Stérungen in Flur-
forderzeugen (12), insbesondere in fahrerlosen
Transportsystemen, welche mit wenigstens einer
Sensoreinheit (16) zum Erfassen der Umgebung des
Flurférderzeugs (12) ausgeriistet sind, das Verfah-
ren umfassend:

- wahrend eines regularen Betriebs des Flurfor-
derzeugs (12), dauerhaftes Uberwachen der
Umgebung mittels der wenigstens einen Sen-
soreinheit (16);

- Uberpriifen der derart erhaltenen Sensordaten
auf ein Vorliegen eines Hindernisses (H); und
- bei einem Feststellen eines Hindernisses (H),
Auslosen einer Zeitnahme, wobei wahrend der
Zeitnahme der Betrieb des Flurférderzeugs (12)
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sowie das Uberwachen der Umgebung weiter-
gefuhrt wird;

dadurch gekennzeichnet, dass, wenn wahrend ei-
ner vorbestimmten Zeitspanne nach dem Auslésen
der Zeitnahme das Hindernis (H) nicht mehr festge-
stellt wird, die Zeithahme beendet und der Betrieb
des Flurférderzeugs (12) fortgefuhrt wird, und wenn
nach der vorbestimmten Zeitspanne nach dem Aus-
I6sen der Zeitnahme das Hindernis (H) weiterhin
festgestellt wird, das Flurférderzeug (12) in einen
Stérungsmodus versetzt wird.

Verfahren nach Anspruch 1,

wobei bei einem Feststellen eines Hindernisses (H)
zusammen mit dem Auslésen der Zeitnahme das
Flurférderzeug (12) in einen Warnungsmodus ver-
setzt wird und wenn wahrend der vorbestimmten
Zeitspanne nach dem Ausldsen der Zeitnahme das
Hindernis (H) nicht mehr festgestellt wird, der War-
nungsmodus aufgehoben wird.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2,

wobei der Stérungsmodus ein Anzeigen von Daten,
welche die Stdrung reprasentieren, an einer Anzei-
gevorrichtung (18, 24) umfasst.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che,

wobei der Stérungsmodus ein Stoppen des Flurfor-
derzeugs (14) und/oder ein Melden der Stérung an
eine zentrale Verwaltungseinheit (20) umfasst.

Verfahren nach einem der Anspriiche 2 bis 4,
wobeider Warnungsmodus ein Anzeigen von Daten,
welche die Warnung reprasentieren, an einer Anzei-
gevorrichtung (18, 24) umfasst.

Verfahren nach einem der Anspriiche 2 bis 5,
wobei der Warnungsmodus ein Einschranken we-
nigstens einer Betriebsfunktion des Flurférderzeugs
(14) und/oder ein Verlangsamen des Flurforder-
zeugs (14) umfasst.

System (10) zum Durchfilhren eines Verfahrens
nach einem der vorhergehenden Anspriiche, umfas-
send:

- ein Flurférderzeug (12), insbesondere ein fah-
rerloses Transportsystem, welches mit wenigs-
tens einer Sensoreinheit (16) zum Erfassen der
Umgebung des Flurférderzeugs (12) ausgerus-
tetist; und

- eine Steuereinheit (14, 22), welche dem Flur-
férderzeug (12) zugeordnet ist oder mit dem
Flurférderzeug (12) in Datenkommunikation
(26) steht;
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wobei das Flurférderzeug (12) dazu eingerichtet ist,
von der Steuereinheit (14, 22) in einen Stérungsmo-
dus und ggf. einen Warnungsmodus versetzbar zu
sein, wenn das Vorliegen eines Hindernisses (H) fir
die vorbestimmte Zeitspanne festgestellt wird.

System (10) nach Anspruch 7,

wobei dem Flurférderzeug (12) eine Anzeigevorrich-
tung (18) zugeordnet ist, welche dazu eingerichtet
ist, eine Stérungreprasentierende Daten in dem St6-
rungsmodus anzuzeigen und/oder eine Warnung re-
prasentierende Daten in dem Warnungsmodus an-
zuzeigen.

System (10) nach Anspruch 7 oder 8,

wobei die Steuereinheit (22) einer von dem Flurfér-
derzeug (12) entfernten zentralen Verwaltungsein-
heit (20) zugeordnet ist, welche eine Anzeigevorrich-
tung (24) umfasst, welche dazu eingerichtet, in dem
regularen Betrieb und/oder dem Warnungsmodus
und/oder dem Stérungsmodus entsprechende Da-
ten Uber das Flurférderzeug (12) anzuzeigen.

System (10) nach Anspruch 9,

wobei es sich bei der zentralen Verwaltungseinheit
(20) um ein Leitsystem handelt, welches insbeson-
dere fir eine zentrale Steuerung von mehreren au-
tonomen Flurférderzeugen (12°, 12") vorgeseheniist.

Claims

Method for handling faults in industrial trucks (12),
in particular in driverless transport systems which
are equipped with at least one sensor unit (16) for
detecting the surroundings of the industrial truck
(12), the method comprising:

- during a regular operation of the industrial truck
(12), permanent monitoring of the surroundings
by means of the at least one sensor unit (16);
- checking the sensor data obtained in such a
manner for a presence of an obstacle (H); and
- in the event of an obstacle (H) being ascer-
tained, triggering a time measurement, wherein
the operation of the industrial truck (12) and the
monitoring of the surroundings are continued
during the time measurement;

characterised in that if, during a predetermined
time span after the triggering of the time measure-
ment, the obstacle (H) is no longer ascertained, the
time measurement is terminated and the operation
of the industrial truck (12) is continued, and if, after
the predetermined time span after the triggering of
the time measurement, the obstacle (H) is still as-
certained, the industrial truck (12) is switched into a
fault mode.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

2,

Method according to Claim 1,

wherein, in the case of an obstacle (H) being ascer-
tained together with the triggering of the time meas-
urement, the industrial truck (12) is switched into a
warning mode and if, during the predetermined time
span after the triggering of the time measurement,
the obstacle (H) is no longer ascertained, the warn-
ing mode is cancelled.

Method according to Claim 1 or 2,
wherein the fault mode comprises a display of data
that represent the fault on a display device (18, 24).

Method according to any one of the preceding
claims,

wherein the fault mode comprises a stopping of the
industrial truck (14) and/or a reporting of the fault to
a central administration unit (20).

Method according to any one of Claims 2 to 4,
wherein the warning mode comprises a display of
data that represent the warning on a display device
(18, 24).

Method according to any one of Claims 2 to 5,
wherein the warning mode comprises a restricting
of at least one operating function of the industrial
truck (14) and/or a deceleration of the industrial truck
(14).

System (10) for carrying out a method according to
any one of the preceding claims, comprising:

- anindustrial truck (12), in particular a driverless
transport system, which is equipped with at least
one sensor unit (16) for detecting the surround-
ings of the industrial truck (12); and

- a control unit (14, 22) which is assigned to the
industrial truck (12) or is in data communication
(26) with the industrial truck (12);

wherein the industrial truck (12) is configured to be
switchable by the control unit (14, 22) into a fault
mode and, where applicable, a warning mode if the
presence of an obstacle (H) is ascertained for the
predetermined time span.

System (10) according to Claim 7,

wherein a display device (18) is assigned to the in-
dustrial truck (12), which display device (18) is con-
figured to display data that represent a fault in the
fault mode and/or data that represent a warning in
the warning mode.

System (10) according to Claim 7 or 8,

wherein the control unit (22) is assigned to a central
administration unit (20) which is remote from the in-
dustrial truck (12), which administration unit (20)
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comprises a display device (24) which is configured
to display corresponding data via the industrial truck
(12) during regular operation and/or the warning
mode and/or the fault mode.

System (10) according to Claim 9,

wherein the central administration unit (20) involves
a guidance system which is provided in particular for
a central control of several autonomous industrial
trucks (12’, 12").

Revendications

Procédé de gestion de perturbations dans des cha-
riots de manutention (12), en particulier dans des
systémes de transport sans conducteur, qui sont
équipés d’au moins une unité de détection (16) des-
tinée a détecter I'environnement du chariot de ma-
nutention (12), le procédé comprenant :

- pendant un fonctionnement régulier du chariot
de manutention (12), surveiller en permanence
'environnement au moyen de ladite au moins
une unité de détection (16) ;

- vérifier les données de détection ainsi obte-
nues quant a la présence d’'un obstacle (H) ; et
- en cas de constatation d'un obstacle (H), dé-
clencher un chronométrage, le fonctionnement
du chariot de manutention (12) ainsi que la sur-
veillance de I'environnement étant poursuivis
pendant le chronométrage ;

caractérisé en ce que

si pendant un laps de temps prédéterminé apres le
déclenchement du chronométrage, l'obstacle (H)
n’est plus constaté, le chronométrage est arrété et
le fonctionnement du chariot de manutention (12)
est poursuivi, et si aprés le laps de temps prédéter-
miné apres le déclenchement du chronométrage,
I'obstacle (H) est toujours constaté, le chariot de ma-
nutention (12) est mis dans un mode de perturbation.

Procédé selon la revendication 1,

dans lequel, lorsqu’un obstacle (H) est constaté et
que le chronométrage est déclenché, le chariot de
manutention (12) est mis dans un mode d’avertisse-
ment et, si pendant le laps de temps prédéterminé
apres le déclenchement du chronométrage, I'obsta-
cle (H) n’est plus constaté, le mode d’avertissement
est annulé.

Procédé selon la revendication 1 ou 2,

dans lequel le mode de perturbation inclut un affi-
chage de données, représentatives de la perturba-
tion, sur un dispositif d’affichage (18, 24).

Procédé selon I'une des revendications précéden-
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10.

tes,

dans lequel le mode de perturbation inclut un arrét
du chariot de manutention (14) et/ou un signalement
de la perturbation a une unité centrale de gestion
(20).

Procédé selon I'une des revendications 2 a 4,
dans lequel le mode d’avertissement inclut un affi-
chage de données, représentatives de l'avertisse-
ment, sur un dispositif d’affichage (18, 24).

Procédé selon I'une des revendications 2 a 5,
dans lequel le mode d’avertissement inclut une res-
triction d’au moins une fonction de fonctionnement
du chariot de manutention (14) et/ou un ralentisse-
ment du chariot de manutention (14).

Systeme (10) pour la mise en oeuvre d'un procédé
selon l'une des revendications précédentes,
comprenant :

- un chariot de manutention (12), en particulier
un systéeme de transport sans conducteur, qui
est équipé d’au moins une unité de détection
(16) destinée a détecter I'environnement du
chariot de manutention (12) ; et

- une unité de commande (14, 22) qui est asso-
ciée au chariot de manutention (12) ou qui est
en communication de données (26) avec le cha-
riot de manutention (12) ;

le chariot de manutention (12) étant agencé pour
pouvoir étre mis dans un mode de perturbation et,
le cas échéant, dans un mode d’avertissement, par
I'unité de commande (14, 22), si la présence d’un
obstacle (H) est constatée pendant le laps de temps
prédéterminé.

Systeme (10) selon la revendication 7,

dans lequel un dispositif d’affichage (18) est associé
au chariot de manutention (12), qui est agencé pour
afficher des données, représentatives d’une pertur-
bation, dans le mode de perturbation et/ou pour af-
ficher des données, représentatives d’un avertisse-
ment, dans le mode d’avertissement.

Systeme (10) selon la revendication 7 ou 8,

dans lequel l'unité de commande (22) est associée
a une unité centrale de gestion (20) qui est distante
du chariot de manutention (12) et qui comprend un
dispositif d’affichage (24) adapté pour afficher des
données correspondantes, relatives au chariot de
manutention (12), dans le fonctionnement régulier
et/ou dans le mode d’avertissement et/ou dans le
mode de perturbation.

Systeme (10) selon la revendication 9,
dans lequel 'unité centrale de gestion (20) est un
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systéme de contréle prévu en particulier pour une
commande centralisée de plusieurs chariots de ma-
nutention autonomes (12°, 12").
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