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ES 2330901 T3

DESCRIPCION

Lectura de informaciones con sensor optoelectrénico y lector RFID.

La invencién se refiere a un dispositivo y a un procedimiento para la lectura de informaciones con una instalacién
de lectura para transpondedores de acuerdo con el predmbulo de las reivindicaciones 1y 11, respectivamente.

Para la automatizacién de movimientos l6gicos es necesaria la identificacion a ser posible libre de errores y la
supervision de la posicion de objetos y productos. Esto se realiza en puntos de identificacion, sobre todo en el caso
de un cambio de duefio del producto o en el caso de un cambio del medio de transporte. De acuerdo con ello, un
sistema de identificacién automatico estd instalado, por ejemplo, en una entrada de productos de un centro de logistica,
para registrar los productos que entran y los productos que salen. Esto conduce a movimientos logisticos rapidos y
completos.

Un procedimiento convencional para la identificacién automadtica consiste en identificar durante el paso de una
unidad de carga, como por ejemplo una plataforma, el soporte de identificacién o la etiqueta en esta unidad de cargas o
en el objeto transportado por ella con la ayuda de sistemas estacionarios de cdigos de barras. Los aparatos de lectura,
es decir, los escaneres de codigos de barras, son activados a través de una combinacién antepuesta de barreras Opticas.

Desde hace algtin tiempo se intenta sustituir la exploracién 6ptica por lector de cédigos de barras por lectores RFID
(Identificacion por Radio Frecuencia). En este caso, en el objeto a identificar, en lugar de un cédigo de barras esta
colocado un transpondedor. Tales transpondedores pueden estar activos, en principio, es decir, que pueden presentar
una alimentacién de energia propia y pueden generar automaticamente radiacion electromagnética. Pero en la practica
estos transpondedores son menos adecuados para la logistica, porque debido a la alimentacién de energia, los precios
por pieza de tales transpondedores no pueden alcanzar el nivel reducido necesario para el mercado de masas. Por lo
tanto, la mayoria de las veces se emplean transpondedores pasivos sin alimentacion de energia propia. En ambos casos,
a través de radiacidn electromagnética del aparato lector se excita el transpondedor para la radiacién de la informacién
registrada.

Mientras que anteriormente era habitual emplear una bobina en el transpondedor y leerla a través de acoplamiento
inductivo, entre tanto se emplean mds bien transpondedores UHF (frecuencia ultra alta), cuya antena es un dipolo
(retrodifusion). Cuando se habla aqui en lo que sigue de transpondedores y lectores RFID, esto debe entenderse de
manera independiente de la aplicacién exacta de la técnica.

En el caso de empleo de lectores RFID para la identificacion automadtica, surge la dificultad de que no esta claro
inmediatamente a qué objeto pertenece una informacion leida de un transpondedor. El empleo de una barrera 6ptica
sencilla delante del lector TFID no es suficiente porque la barrera dptica ni puede reconocer la direccién del movi-
miento ni puede tomar una decision acerca de si un vehiculo de transporte sobre el suelo recorre la zona con unidad de
carga llena o vacia. Por lo demds, también las personas pueden activar las barreras 6pticas y, por lo tanto, conducir a
lecturas erréneas. A este respecto, los problemas de asociacion en lectores RFID no se diferencian todavia de la resolu-
cién convencional a través de escdner de cddigo de barras. Pero puesto que los lectores RFID pueden llegar a través de
reflexiones a transpondedores en alcances que se encuentran mas alld de los alcances sin entorno reflectante, los llama-
dos “sobrealcances”, con frecuencia es problemadtica una asociacion. Por lo demds, los lectores RFID, condicionados
por la alta diferencia de potencia de emision y sensibilidad de recepcién, se pueden obstaculizar en la lectura de los
transpondedores. Esto se aplica especialmente para naves en las que estd instalado un nimero mayor de lectores RFID.

En una solucién convencional, las barreras Opticas de disparo son sustituidas por una combinacién de una rejilla
luminosa y una instalacién de deteccidn de radar. La rejilla luminosa puede determinar la altura de un objeto trans-
portado hacia el lector RFID y de esta manera clasificar el objeto de forma aproximada, por ejemplo distinguir un
transportador sobre el suelo vacio de un transportador cargado. El sensor de radar mide la direccién del movimiento
a través del efecto doble. La estructura constructiva es muy alta, no sélo porque se necesita el sensor de radar, sino
porque éste debe estar montado también todavia sobre una barra transversal por encima de los objetos en transito, para
poder medir la direccién del movimiento.

Se conoce a partir del documento DE 199 40 403 A1 combinar un lector RFID con un sensor optoelectrénico, en
el que el sensor optoelectronico explora el objeto a leer y determina su geometria. Las informaciones leidas por el
lector TFID desde el transpondedor del objeto contienen de la misma manera propiedades de geometria del objeto.
A través de una comparacién de estas propiedades de la geometria contenidas en el transpondedor y medidas por el
sensor optoelectrénico se pueden identificar y asociar los objetos. Pero esto requiere codificar en el transpondedor
las propiedades de la geometria y, ademds, la transmision de una cantidad mayor de datos, que contienen al mismo
tiempo estas propiedades de la geometria. Ademads, en el caso de geometrias normalizadas de los objetos, por ejemplo
plataformas de carga, tampoco se consigue con este procedimiento anular una asociacion falsa que se produce en
virtud de sobrealcances. Por ultimo, el procedimiento convencional no puede establecer la direccidon del movimiento
del objeto a leer. Por lo tanto, en general, debe tolerarse un gasto muy alto, sino sin poder solucionar con ello en una
medida realmente amplia los problemas de asociacién.

Se conoce a partir de documento EP 1 684 209 A2 un dispositivo de comunicacién por radio para la lectura de
medios de radio, que son transportados por delante de la antena del dispositivo de comunicacién por radio. En una
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region antes de la entrada en la zona de lectura estd previsto un detector adicional, que puede estar configurado como
cédmara, como barrera Optica o como detector de metales. Este detector reconoce objetos, en los que estd colocado
un medio de radio y sobre la base de esta informacion se controla el comportamiento de tiempo de las demandas de
emision. Con ello se puede asegurar, sobre todo a altas velocidades, que el proceso de lectura se pueda concluir antes
de que un objeto haya abandonado la zona de lectura.

El documento US 2002/0104013 A1, que forma el predmbulo de las reivindicaciones independientes, publica un
escaner de pdrtico, que trata de leer una informacién RFID al paso de objetos o personas y, por lo tanto, reconoce si el
objeto o la persona lleva una etiqueta RFID. El escaner de pdrtico estd equipado con dos series verticales de sensores
infrarrojos y calcula con la ayuda de la secuencia de activacion la direccién del movimiento del objeto o de la persona.

Por ultimo, surge otra dificultad cuando se emplea un nimero grande de lectores RFIUD en la proximidad inme-
diata entre si, debido a que de acuerdo con la Norma EN 302 208 solamente estd disponible un nimero limitado de
canales de frecuencia, a saber, cinco canales con baja potencia y 10 canales con una potencia de hasta 2 W, lo que
corresponde con los valores dados para la potencia de emision y el valor limite para la liberacion del canal a un alcance
de hasta 80 km. Si estan activos al mismo tiempo mas lectores RFID, debe buscarse en cada caso un canal libre vy,
ademds, se plantean problemas masivos debido al sobrealcance. A través de la modificacion prevista de la Norma EN
302 208 se modificarfan las reglas de la liberacion del canal, pero se mantendria en principio todavia la problematica.

Por lo tanto, el problema de la invencion es posibilitar la lectura de un transpondedor con una asociacién univoca
al objeto correspondiente con el minimo gasto posible.

Este problema se soluciona por medio de un dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1 y por medio de un
procedimiento de acuerdo con la reivindicacién 11. Puesto que el sensor optoelectrénico puede determinar un patrén
de movimiento del objeto, se puede establecer de manera univoca si este objeto ha pasado la instalacién de lectura
respectiva. Solamente en este caso se evaliian también las informaciones leidas. De esta manera se pueden reducir
drasticamente las lecturas erréneas o se pueden evitar totalmente. La ventaja de la solucién de acuerdo con la invencién
no soélo reside en la velocidad de lectura fuertemente mejorada de esta manera, sino también en una evaluacién y
transmisién mds rapidas de las informaciones, porque solamente deben evaluarse todavia datos relevantes y muchas
informaciones son filtradas ya a través de mediciones del sensor optoelectrénico. Por lo tanto, la invencién es adecuada
especialmente también para aplicaciones de logistica mds exigentes, en las que se emplean un nimero grande de
lectores RFID.

La invencion se basa en este caso en el principio de suprimir posibles lecturas erréneas directamente en la fuente.
A través del empleo de un sensor optoelectrénico de altas prestaciones, pero todavia de coste favorable, que sustituye a
las barreras 6pticas convencionales, se puede reducir el procesamiento sensible y costoso de numerosas informaciones
RFID ya con ventaja a una medida manejable.

De manera mds ventajosa, el control estd configurado para activar la instalacién de lectura solamente cuando
el objeto realiza al menos en parte el patrén de movimiento predeterminado. Como se ha indicado al principio, el
nimero de los canales disponibles estd limitado. Cuando cada lector RFID solamente estd activo una parte pequefia
del tiempo, es decir, mientras ha de leer realmente informacién relevante, se aprovecha este recurso escaso de los
canales disponibles de manera selectiva y efectiva. Esto acelera los procesos de lectura porque no debe buscar un
canal libre y reduce la posibilidad de lecturas erréneas en virtud del sobrealcance de las instalaciones de lectura en
una medida significativa. De esta manera se puede elevar esencialmente el niimero de los lectores RFID que se pueden
emplear adyacentes entre si sin problemas de sincronizacién.

Con preferencia, el patrén de movimiento predeterminado presenta una direccién de movimiento. A través de la
direccién de movimiento se puede reconocer ya un gran nimero de patrones de movimiento, que pueden activar una
lectura errénea. A tal fin, a ello pertenece la transicién a través de una puerta lectora en una direccion falsa, pero
también una inversién del movimiento antes, durante o después del proceso de lectura propiamente dicho.

En un desarrollo ventajoso, el control estd configurado para desechar informaciones leidas cuando el objeto no
realiza totalmente el patréon de movimiento predeterminado. La decisién de si debe leerse un objeto, en general,
deberia tomarse cuando el objeto se encuentra en proximidad espacial grande de la instalacién de lectura, Pero cuando
a continuacién no se completa el patrén de movimiento, estas informaciones leidas conducirian a una lectura errénea.
Este peligro se excluye porque los datos falsos son desechados desde el principio.

Con preferencia, el sensor optoelectrénico y/o el control estan configurados para la determinacién de una clase de
geometria, en la que especialmente una persona, una unidad de carga cargada o una unidad de carga no cargada, como
una plataforma de carga, forman una clase de geometria. Ademads, del patrén de movimiento se utiliza de esta manera
la clase de geometria como segundo criterio para la decision de si debe realizarse una lectura. En el caso normal, ni una
plataforma de carga no cargada ni una persona activarian una lectura. Ademads, es posible instalar una puerta lectora
especialmente para determinadas clases de objetos, de manera que lee, por ejemplo, solamente paquetes de un tamafio
determinado y deja pasar todo lo demds, sin registrarlo. De nuevo se puede reducir de esta manera la tasa de errores.

De manera todavia méas preferida, el control estd disefiado para activar la instalacién de lectura solamente para
objetos de una clase de geometria predeterminada y/o para evaluar solamente la informacién leida de un objeto de una
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clase de geometria predeterminada. De esta manera, se evalda la clase de geometria con referencia temporal inmediata
alalectura y un objeto con una geometria clasificada como irrelevante o bien no es leido ya en absoluto permaneciendo
desactivada la instalacion de lectura, o es desechado al menos inmediatamente.

En una forma de realizacién preferida, el sensor optoelectrénico es un escaner de laser, que puede supervisar
especialmente un plano de supervision dividido en campos. Tal escdner de ldser estd en condiciones de determinar
la posicion de un objeto con la ayuda de la distancia y del dngulo de exploracion, que se aproxima a la instalacién
de lectura. De esta manera se puede determinar y/o evaluar el patrén de movimiento opcionalmente como trayectoria
de resolucion fina, pero de manera alternativa también para la evaluacion y clasificacion mds sencillas del patrén del
movimiento solamente a través de un nimero de campos predefinidos. Los campos son zonas libremente definibles
en la forma geométrica en el plano de trabajo de escdneres de ldser. Estas zonas son verificadas para determinar la
presencia de objetos dentro de sus contornos. Si estdn presentes objetos dentro del contorno seleccionado, éstos se
pueden representar a través de interfaces correspondientes, como salidas de conmutacién o telegramas.

De manera todavia mds preferida, en este caso el patrén de movimiento estd determinado a través de una se-
cuencia de los campos contactados por el objeto de manera sucesiva y/o a través de la clase de geometria con la
ayuda de los campos recorridos al mismo tiempo por el objeto. Para muchas aplicaciones es suficiente representar
solamente de esta manera informaciones mds aproximadas sobre el movimiento y la geometria. Esto facilita la aso-
ciacion a una clase de movimiento o a una clase de geometria y reduce de esta manera la tasa de errores y el gasto de
evaluacion.

En una forma de realizacién especial, en este caso el patron de movimiento predeterminado se establece a través de
la entrada en un primer campo, la transicién en primer lugar a un segundo campo y a continuacién a un tercer campo
y el abandono del tercer campo, de manera que especialmente el control esta configurado para activar la instalacién de
lectura ya en la transicién al segundo campo y/o para desechar la informacién leida, cuando después de la activacién
de la instalacion de lectura el objeto no pasa al tercer campo y a continuacién lo abandona. Por lo tanto, en esta forma
de realizacidn es suficiente la supervisién de sélo tres campos. De esta manera se puede establecer ya de forma fiable si
un objeto ha entrado realmente en la zona de lectura y si la ha abandonado de nuevo también en la direccién correcta.
La instalacién de lectura se activa cuando y solamente cuando un objeto llega a su proximidad desde la direccién
correcta, y si el objeto a continuacién no completa el patrén de movimiento y sale por el lado opuesto desde la puerta
lectora, se desechan las informaciones leidas, puesto que son irrelevantes.

De manera mds ventajosa, el control estd disefiado para calcular y registrar el recorrido de vehiculos que llevan
objetos por medio de un transpondedor del vehiculo. No sélo los objetos propiamente dichos, es decir, en ciertas
aplicaciones logisticas los productos, sino también los medios de transporte estan provistos aqui con un transpondedor.
El control central de la nave de logistica se facilita con la planificacion, cuando se conocen las posiciones de los medios
de transporte en cada instante.

En otra forma de realizacién ventajosa, el control presenta una memoria para informaciones leidas y esta configu-
rado para desechar informaciones leidas cuando son idénticas a informaciones leidas anteriormente. En efecto, en este
caso hay que suponer que el transpondedor leido actualmente es leido en virtud de sobrealcance y no se encuentra ya
en la puerta lectora. Una excepcidn a este respecto es cuando el transpondedor se encuentra en un medio de transporte,
estos medios de transporte son conocidos por el control y se excluyen de este desarrollo ventajoso.

Con preferencia estdn previstos varios sensores Opticos, especialmente varios escdneres de ldser y estos sensores
presentan campos en al menos dos series adyacentes para el reconocimiento de patrones de movimiento mas complejos
y/o en al menos dos planos adyacentes para el reconocimiento de clases de geometria mas complejas. De esta manera
se pueden realizar puertas lectoras, en las que se pueden supervisar también los patrones de movimiento de objetos
adyacentes que pasan por la puerta lectora. En el caso de planos superpuestos, no sélo se puede reconocer, por ejemplo,
si una plataforma de carga esta cargada, sino también hasta que altura esta cargada.

En todos estos casos se ha hablado siempre de un objeto. Sin embargo, de acuerdo con la invencién también es
posible que un medio de transporte lleve una pluralidad de objetos, que presentan en cada caso un transpondedor. Estos
transpondedores pueden ser leidos entonces al mismo tiempo o de forma sucesiva, mientras pasan por la proximidad
de la instalacién de lectura.

El procedimiento de acuerdo con la invencidn se puede configurar de manera similar a través de otras caracteristicas
y en este caso muestra ventajas similares. Tales otras caracteristicas se describen en las reivindicaciones dependientes
que siguen a continuacién de las reivindicaciones independientes.

A continuacién se explica la invencién también con relacién a otras ventajas y caracteristicas con referencia al
dibujo adjunto con la ayuda de ejemplos de realizacion. En las figuras del dibujo:

La figura 1 muestra una representacion tridimensional esquematica de una puerta lectora en una forma de realiza-
cion del dispositivo de acuerdo con la invencidén con una instalacion lectora y un sensor optoelectronico.

La figura 2 muestra una vista en planta superior sobre la puerta lectora segun la figura 1.
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La figura 3 muestra una vista en planta superior sobre una segunda forma de realizacién de la invencién con un
plano de supervision delimitado por un arco del sensor optoelectrénico.

La figura 4 muestra una vista en planta superior sobre una tercera forma de realizacién de la invencién con dos
sensores optoelectrénicos colocados opuestos y cu serie doble de campos de supervision; y

La figura 5 muestra una representacion tridimensional esquemadtica de una cuarta forma de realizacién de la
invencién con dos sensores optoelectrénicos colocados superpuestos y sus planos de supervisién colocados super-
puestos.

La figura 1 muestra en representacion tridimensional esquematica y la figura 2 en una vista en planta superior una
primera forma de realizacién de un dispositivo de acuerdo con la invencién para la lectura de informaciones para la
identificaciéon de un objeto 12, por ejemplo una plataforma de carga, un paquete o un producto discrecional (unidad
logistica), que lleva un transpondedor 14 que contiene las informaciones. A tal fin, una instalacién de lectura 16 irradia
un campo electromagnético a través de antenas 18, que bien excita el transpondedor 14 para irradiar activamente las
informaciones registradas o que se modifica en el transpondedor 14, de manera que esta modificacién o las informa-
ciones retrodifundidas son reconocidas de nuevo a través de las antenas 18. Este tipo de lectura de un transpondedor
14, llamado también etiqueta RFID, a través de una instalacién de lectura 16 correspondiente o bien a través de un
lector RFID se conoce en principio y la invencién no presupone ninguna implementacién especial de la técnica RFID.
Pero en una forma de realizacion preferida, la técnica de frecuencia ultra alta TFID se emplea con un transpondedor
de retrodifusién 9.

El dispositivo 10 forma, en conjunto, una puerta lectora, en cuyos pilares laterales 20 estan colocadas las antenas
18. El tirante transversal 22 igualmente representado conecta las antenas 18 eléctricamente a ambos lados. Pero tal
tirante transversal 22 no es forzosamente necesario. La conexién eléctrica entre las antenas 18 y con la instalacién de
lectura 16 se puede realizar también de otra manera, por ejemplo a través de una linea sencilla tendida en el suelo o
también sin hilos. Si este tirante transversal 22, la puerta lectora 10 ocupa claramente menos espacio, por lo que no
puede ser dafiada por objetos en circulacion y es mds facil de montar y desmontar.

En un pilar lateral 20 estd colocado un sensor optoelectrénico 24. El sensor 24 supervisa en su zona de vision la
zona de transicién a través de la puerta lectora 10. Esta en condiciones de calcular la posicién del objeto 12. En la
forma de realizacion representada, este sensor es un escaner de l4ser, cuyo rayo de exploracién incide con un dngulo
conocido sobre el objeto 12 y también puede reconocer a qué distancia se encuentra. A tal fin, se mide el tiempo de
propagacion de la luz desde el sensor 24 hacia el objeto 12 y a la inversa. La zona de vision el sensor 24 es un plano,
que esta con preferencia horizontal y esta dividido en campos I-III. En una forma de realizacién simplificada, el sensor
24 no determina entonces la posicidn exacta del objeto 12, sino solamente en cudl de los campos I-III se encuentra
actualmente el objeto 12. Como alternativa a un escéner de ldser, el sensor 24 puede ser, por ejemplo, también una
cdmara que por medio de una evaluacién de la imagen estd igualmente en condiciones de determinar la posicién del
objeto 12 o el campo I-III, en el que se encuentra el objeto 12.

Tanto la instalacion de lectura 16 como el sensor 24 estdn conectados en un control 26 de la puerta lectora 10. De
manera alternativa, el control 26 puede ser parte del sensor 24 o parte del lector RFID 16. El sensor 24 transmite la
posicién exacta del objeto 12 o el campo I-III ocupado actualmente por el objeto 12 al control 26. Adicionalmente,
el sensor 24 puede estar disefiado para medir geométricamente el contorno del objeto 12 y para transmitir estos datos
igualmente al control 26. El lector RFID 16 puede ser excitado por el control 26, para leer el transpondedor 14 y
retransmitir las informaciones determinadas de esta manera al control 26.

El procedimiento de lectura de acuerdo con la invencién en el dispositivo 10 se desarrolla entonces de la siguiente
manera. El objeto 12 se mueve en la direccion indicada por la flecha a través de la puerta lectora 10. A tal fin, el
objeto 12 puede estar dispuesto en un vehiculo no representado en las figuras. Este vehiculo o medio de transporte
puede presentar, por su parte, un transpondedor 14, que es leido por un lector RFID y, por lo tanto, posibilita en cada
momento conocer la posicién del medio de transporte y de esta manera seguir su recorrido. Tan pronto como el objeto
12 llega al alcance de vision del sensor 24, este sensor 24 establece la posicién del objeto 12 y comunica los datos
de posicidn al control 26 mientras el objeto 12 se mantiene en la zona de visién. Estos datos de posicién pueden ser
coordenadas tridimensionales en el espacio, pero también solamente el campo I-III ocupado actualmente por el objeto
12. Adicionalmente, el sensor 24 puede determinar un contorno del objeto 12.

El control 26 compara el movimiento del objeto 12 indicado por el sensor 24 con un patrén de movimiento prede-
terminado. Sobre un patrén de movimiento determinado, el control 26 activa la instalacién lectora 16. La instalacién
lectora 16 excita el transpondedor 14 para la radiacion de las informaciones de identificacion registradas alli y retorna
estas informaciones al control 26. En una forma de realizacidn preferida, el patrén de movimiento, que conduce a la
activacion de la instalacion de lectura 16, es un movimiento del objeto 12 desde una direccién determinada debajo
de la puerta lectora 10 en la proximidad inmediata a la instalacién lectora 16. Después de la lectura a través de la
instalacion lectora 16, el control 26 compara a continuacién el movimiento transmitid por el sensor 24 con el patrén
de movimiento predeterminado. Si éstos no coinciden, entonces se desecha la informacién leida. En la forma de reali-
zacion preferida que se acabada de describir, el patrén de movimiento predeterminado es el movimiento siguiente del
objeto 12 a través de la puerta lectora 10 sobre el otro lado y el abandono siguiente de la puerta lectora 10.
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Por lo tanto, las informaciones del transpondedor 14 no son leidas o al menos no son evaluadas cuando el objeto 12
realiza un movimiento que se desvia del movimiento esperado. El lector RFID 16 solamente es activo cuando un objeto
12 a identificar por €l se encuentra en la posicién de lectura predeterminada. De esta manera, se mantiene reducida
la ventana de tiempo dentro de la cual otros objetos distintos al objeto 12 que se encuentran a mayor distancia, cuya
informacion no debe leerse, podrian conducir a errores de asociacion.

Adicionalmente a la comparacién con un patrén de movimiento predeterminado, el control 26 estd también en
condiciones de evaluar informaciones geométricas sobre el objeto 12. Esto se puede evaluar a través de una linea de
contorno de fina resolucién del objeto 12, pero también a través de una informacién de la geometria comparativamente
aproximada con la ayuda de los campos I-III recorridos al mismo tiempo por el objeto 12. De esta manera, el control
26 distingue entre objetos 12, que deben ser leidos y objetos de interferencia, como personal de servicio que pasa por
delante o plataformas de carga vacias. Si se reconoce tal objeto de interferencia, entonces la instalacién de lectura 16
permanece desactivada o se desechan las informaciones leidas por ella.

En una aplicacién ejemplar tipica, que se basa en los campos I-III de un escdner de ldser 24, el movimiento
predeterminado esperado es en primer lugar la entrada del objeto 12 en el campo I, que abandona a continuacién el
campo I en direccién al campo II. Solamente en esta secuencia campo I - campo II se activa el lector RFID 16 y se
lee el transpondedor 14. Si el objeto 12 abandona el campo I en otra direccién que hacia el campo II, entonces la
instalacién de lectura 16 permanece desactivada. Solamente cuando el objeto 12 abandona el campo II hacia el campo
IIT y a continuacién abandona también el campo III, se asocia la informacién leida desde el control 26 al objeto 12.
Si se mueve el objeto desde el campo II hacia el campo I, entonces se desecha la informacion leida. En el caso de un
movimiento desde el campo III hacia el campo II, no sucede nada, puesto que hay que esperar a ver si se abandona el
campo II en direccién al campo I -en este caso, se desecha la informacion leida- o si el patrén de movimiento no se
termina todavia en otro arranque y se puede realizar la asociacion.

La figura 3 representa una segunda forma de realizacién de la invencién en la vista en planta superior. En todas
las figuras, los mismos signos de referencia designan las mismas caracteristicas. Esta segunda forma de realizacion se
diferencia de la primera forma de realizacidon porque el plano de supervision estd delimitado por medio de un arco,
que describe un semicirculo en el caso representado. Los campos I-III no son tampoco rectingulos, sino segmentos
circulares. Para el escdner de laser es esencialmente mds sencillo supervisar tales campos I-III, porque el segmento
solamente estd determinado por el dngulo de exploracién. El procedimiento de lectura es el mismo que se ha descrito
con relacidén a la primera forma de realizacion y las figuras 1 y 2. En principio, es posible cualquier otra definicién
de los campos, para definir un patrén de movimiento predeterminado. Esto depende de la aplicacién, de la facilitad
requerida de la evaluacién y de la exactitud del movimiento a describir, que debe activar un proceso de lectura. Se
subraya expresamente que un escaner de l4ser puede reconocer y supervisar formas discrecionales de los campos, es
decir, segmentos circulares, rectingulos u otros, siendo utilizadas las coordenadas polares medidas sobre dngulos y
distancia, que cubren totalmente el plano de supervision.

La figura 4 muestra en vista en planta superior una tercera forma de realizacién de la invencion, en la que a ambos
lados de la puerta lectora 10 estd montado un sensor optoelectrénico 24, 25. Para el nimero mayor de campos I-VI
utilizado aqui no seria necesario otro sensor 25 optoelectrénico, puesto que el sensor optoelectrénico 24 reconoce
también la distancia del objeto 12 y, por lo tanto, podria realizar por si solo una divisién correspondiente. Pero so-
lamente con un segundo sensor optoelectrénico 25 es posible seguir movimientos de un segundo objeto 13, que se
encuentra en la sombra frente al primer sensor optoelectrénico 24 y solamente puede ser leido por el segundo sensor
optoelectrénico 25. De esta manera, se pueden identificar también dos objetivos 12, 13 adyacentes, méviles a través
de la puerta lectora 10 por medio de la misma instalacién de lectura 16 con una asociacién univoca del objeto 12, 13
a las informaciones leidas.

En una cuarta forma de realizacién, que se representa en la figura 5 de forma esquematica tridimensional, dos
sensores optoelectrénicos 24, 25 estdn colocados superpuestos. De esta manera es posible obtener en la dimension de
la altura informaciones mas exactas sobre la geometria del objeto y de esta manera distinguir mejor entre objetos que
deben leerse y objetos que no deben leerse. Un caso de aplicacion es la determinacion especialmente fiable del grado
de carga de una plataforma de carga.

En virtud del patrén de movimiento supervisado y de la geometria del objeto, solamente aparecen campos de aso-
ciacion entre informaciones leidas desde el transpondedor 14 y el objeto 12 correspondiente de manera esencialmente
mds rara. Sin embargo, no se puede excluir que en el momento en el que la instalacién de lectura 16 esta activada
debido a un patrén de movimiento reconocido, se encuentre todavia otro transpondedor en el alcance de lectura. Para
encontrar los campos que resultan de ello, el control 26 puede almacenar informaciones leidas hasta ahora de transpon-
dedores 14 anteriores y compararlas con una informacién leida actualmente. Si se detecta entonces un transpondedor
en varios recorridos, entonces esto se puede reconocer por medio de software y se puede dilucidar, si no se trata del
transpondedor de un medio de transporte, al que se le permiten varios recorridos.

Aunque en las figuras se representa solamente en cada caso un objeto 14, en este caso se puede tratar de una
unidad logistica como una plataforma de carga, sobre la que estdn dispuestos un nimero mayor de objetos, que llevan
en cada caso transpondedores propios. La instalacién de lectura 16 estd entonces en condiciones de leer todos estos
transpondedores y asociar los objetos identificados de esta manera de la plataforma de carga.
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Ademads de los transpondedores descritos en productos y vehiculos, existen, ademads, todavia transpondedores
estdticos, que estdn colocados, por lo tanto, fijamente en un lugar, como por ejemplo en una miquina, en una estanteria
o similar. Tales transpondedores estéticos se excluyen, por lo tanto, de la evaluacién de acuerdo con la invencién. Es
mds sencillo prever filtros adecuados, que reconocen el transpondedor como estdtico, porque se lee, por ejemplo,
durante un periodo de tiempo mayor que un cierto tiempo minimo y, por lo tanto, se puede excluir desde el principio
como no relevante. A tal fin se pueden depositar informaciones sobre o desde transpondedores estaticos en la memoria
mencionada o en otra memoria del control, para poder filtrarlos efectivamente.

En general, de acuerdo con la invencién se consigue mantener los sistemas RFID individuales activos solamente
cuando son realmente necesarios y leer solamente aquellos objetos que se llevan a una posicién de lectura predeter-
minada y deben ser leidos también realmente en virtud de su patrén de movimiento. Adicionalmente, a través de las
propiedades de la geometria se asegura que, en principio, solamente son registrados por el sistema RFID objetos que
deben leerse, como por ejemplo una plataforma de carga cargada o lo que siempre se define como objeto relevante.
De esta manera se reduce en una medida muy considerable el gasto de evaluacion precisamente en aplicaciones mas
complejas con un nimero mayor de lectores RFID y al mismo tiempo se eleva la velocidad de lectura, es decir, la
identificacién del objeto correcto respectivo.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo (10) para la lectura de informaciones desde un transpondedor (14) dispuesto en un objeto (2), que
presenta un sensor optoelectrénico (24), una instalacién de lectura (16), que puede excitar el transpondedor (14) para
la radiacién de las informaciones y que puede leer la informacién difundida, y un control (26), que estd configurado
para una activacion de la instalacion de lectura (16) y del sensor (24) asi como para una evaluacién de las informa-
ciones leidas, en el que el sensor optoelectrénico (24) estd configurado para determinar un patrén de movimiento del
objeto (12), caracterizado porque el control (26) estd configurado para evaluar las informaciones leidas solamente
en objetos (12) de un patrén de movimiento determinado y porque el sensor optoelectrénico (24) es un escaner de
laser, que estd configurado para una supervision de un plano de supervision dividido en campos (I-VI), en el que el
patrén de movimiento estd fijado a través de una secuencia de los campos (I-VI) contactados sucesivamente por el
objeto.

2. Dispositivo (10) de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que el control (26) estd configurado para activar
la instalacién de lectura (16) solamente cuando el objeto (12) realiza, al menos en parte, el patrén de movimiento
predeterminado y/o en el que el control (26) presenta una memoria para informaciones leidas y estd configurado para
desechar informaciones leidas, cuando son idénticas a las informaciones ya leidas anteriormente.

3. Dispositivo (10) de acuerdo con la reivindicacién 1 6 2, en el que el patréon de movimiento predeterminado
presenta una direccién de movimiento.

4. Dispositivo (10) de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, en el que el control (26) estd configurado
para desechar informaciones leidas cuando el objeto (12) no realiza totalmente el patrén de movimiento predetermi-
nado.

5. Dispositivo (10) de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, en el que el sensor optoelectrénico (24)
y/o el control (26) estdn configurados para la determinacién de una clase de geometria, y en el que especialmen-
te una persona, una unidad de carga cargada o una unidad de carga no cargada como una plataforma constituyen,
respectivamente, una clase de geometria.

6. Dispositivo (10) de acuerdo con la reivindicacién 5, en el que el control (26) estd configurado para activar la
instalacién de lectura solamente para objetos (12) de una clase de geometria predeterminada y/o para evaluar solamente
las informaciones leidas de un objeto (12) de una clase de geometria predeterminada.

7. Dispositivo (10) de acuerdo con la reivindicacién 5 6 6, en el que la clase de geometria se establece con la ayuda
de campos (I-VI) recorridos al mismo tiempo por el objeto (12).

8. Dispositivo (10) de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, en el que el patrén de movimiento
predeterminado es establecido a través de la entrada en un primer campo (I), la transicién en primer lugar a un segundo
campo (II) y luego a un tercer campo (III) y el abandono del tercer campo (III), en el que especialmente el control (26)
esta configurado para activar la instalacién de lectura (16) solamente en la transicién al segundo campo (II) y/o para
desechar la informacién leida cuando después de la activacion de la instalacidn de lectura (16) el objeto no ha pasado
al tercer campo (III) y lo abandona a continuacién.

9. Dispositivo (10) de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, en el que el control (26) estd configurado
para calcular y registrar el recorrido de vehiculos que llevan objetos (12) por medio de un transpondedor (14) del
vehiculo.

10. Dispositivo (10) de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, en el que estdn previstos varios sensores
opticos (24, 25), especialmente varios escdneres de laser, y estos sensores presentan campos (I-VI) en al menos dos
series (I-IIT; IV-VI) sucesivas para el reconocimiento de patrones de movimiento mas complejos y/o en al menos dos
planos superpuestos (I-III; IV-VI) para el reconocimiento de clases de geometria mas complejas.

11. Procedimiento para la lectura de informaciones desde un transpondedor (14) dispuesto en un objeto (12) por
medio de una instalacién de lectura (16), que excita el transpondedor (14) para la radiacién de las informaciones
y lee la informacion difundida, en el que por medio de un sensor optoelectrénico (24) se determina un patrén de
movimiento del objeto (12), caracterizado porque las informaciones leidas solamente son evaluadas en objetos de
un patrén de movimiento predeterminado, especialmente de una direcciéon de movimiento predeterminada y porque el
sensor optoelectrénico (24) es un escéner de l4ser, cuya zona de vision se divide en campos, de manera que el patrén
de movimiento se establece sobre una secuencia de los campos contactados sucesivamente por el objeto (12).

12. Procedimiento de acuerdo con la reivindicacién 11, en el que la instalacion de lectura (16) solamente se activa
cuando el objeto (12) realiza, al menos en parte, el patrén de movimiento predeterminado y/o se desechan infor-
maciones leidas, cuando el objeto (12) no realiza completamente el patrén de movimiento predeterminado y/o en
el que las informaciones leidas son desechadas cuando son idénticas a las informaciones leidas anteriormente ya
registradas.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2330901 T3

13. Procedimiento de acuerdo con la reivindicacién 11 6 12, en el que la instalacion de lectura solamente se activa
para objetos (12) de una clase de geometria predeterminada y/o solamente para informacién leida de un objeto (12)
de una clase de geometria predeterminada, en el que especialmente una persona, una unidad de carga cargada o una
unidad de carga no cargada como una plataforma de carga forman, respectivamente, una clase de geometria y la clase
de geometria se establece con la ayuda de los campos recorridos al mismo tiempo por el objeto (12).

14. Procedimiento de acuerdo con la reivindicacién 13, en el que cuando se emplea una pluralidad de sensores
optoelectrénicos, estdn previstos campos en al menos en al menos dos series sucesivas para el reconocimiento de
patrones de movimiento mds complejos y/o en al menos dos planos superpuestos para el reconocimiento de clases de
geometria mas complejas.

15. Procedimiento de acuerdo con la reivindicacién 14, en el que el patrén de movimiento predeterminado es
establecido a través de la entrada en un primer campo, la transicién en primer lugar a un segundo campo y luego a un
tercer campo y el abandono del tercer campo, en el que especialmente la instalacion de lectura solamente se activa en
la transicién al segundo campo y/o se desecha la informacion leida cuando después de la activacién de la instalacién
de lectura, el objeto no ha pasado al tercer campo y lo abandona a continuacioén.
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