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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest system i sposdb automatycznego dokowania zwiaszcza dla przy-
czepy typu translifter.

System kasetowy Translifter firmy zostat zaprojektowany w celu wyeliminowania wad technologii
rolltrailera stosowanej w RoRo fadowanie statku. Gtowna idea kaset jest wykonanie bardzo prostego
i bezobstugowego sprzetu do obstugi i zatadunku proméw morskich typu RoRo. System kasetowy
mozna poréwnac¢ do zwyktych palet i recznego wozka paletowego. Kaseta dziata jako wozek paletowy
i translifter jako reczny wozek paletowy.

Dotychczas kierowca wjezdzat przyczepa translifter (tytem) w tunel kasety po czym dopiero zata-
czat sie automat parkowania (zamontowane na koncu przyczepy transliftera czujniki parkowania), ktory
dalej juz automatycznie prowadzit do konca przyczepe transliftera do petnego — catkowitego umiesz-
czenia w kasecie tzn. do jej konca. Warunkiem bezwzglednym dla kierowcy byto prawidtowe wjechanie
w tunel kasety kohcdwka przyczepy, by zataczy¢ dalej system, co nie byto proste ze wzgledu na dtugosc
przyczepy transliftera (kilkanascie metrow) oraz trudnos$ci z manewrowaniem w ograniczonej prze-
strzeni np. w porcie w trakcie zatadunku lub roztadunku konteneréw. Takie podejscie powoduje, iz tylko
bardzo doswiadczeni kierowcy sa w stanie odpowiednio sie ustawi¢ i wjecha¢ do kasety bezbtednie za
pierwszym razem, inni wielokrotnie probuja tracac czas tak kluczowy przy zatadunku / lub roztadunku
statkéw — opdznienia generuja po prostu dodatkowe duze koszty.

Z finskiego opisu patentowego nr PT3242830T, opublikowanego rowniez jako WO2016110612A1
znany jest zespdt podnoszacy urzadzenia transportowego, ktérego celem jest manipulacja tadunkiem
(Y), przenoszonym za pomocg platform tadunkowych (K), (RoRo, terminal, kasety przemystowe i/lub
tym podobne).

Celem wynalazku jest opracowanie nowego systemu i sposobu automatycznego dokowania
zwtaszcza dla przyczepy typu translifter, ktéry umozliwi automatyczne dokowania przyczepy transliftera
z dalszej odlegtosci (do kilku — kilkunastu metréw) bezbtednie w kasecie, wraz z korekcja potozenia
i btedow, przy czym catos¢ odbywac sie bedzie w sposéb automatyczny (potautomatyczny), gdzie po
podjechaniu w wyznaczony obszar system przejmie kontrole nad kierowaniem przyczepa transliftera na
biezaco zaczytujac potozenie i dokonujac korekt z roznych czujnikow kamer i modutéw (w tym dalmierzy
czy znacznikéw RFID) dokonujac skutecznego parkowania transliftera w kasecie. Proponuje sie trzy
wersje systemu:

1. Wizyjna — rozpoznawanie ksztattu kasety (oraz tunelu kasety) z kamery cofania i wykorzysta-
nie czujnikow parkowania i/lub dalmierzy — do precyzyjnego manewrowania automatycznego,
az do bezbtednego zaparkowania przyczepy transliftera w kasecie.

2. Znacznikowa — rozpoznanie znacznikow i sygnatow przez nie wydawanych wbudowanych /
umieszczonych na belkach kasety — do precyzyjnego manewrowania automatycznego, az do
bezbtednego zaparkowania przyczepy transliftera w kasecie.

3. Hybrydowa — potgczenie metody pierwszej i drugiej w celu wiekszej precyzji i szybkosci au-
tomatycznego parkowania.

System wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym, ze system sktada sie ze wspotpracujacych ze
soba elementdw, ktdre komunikuja sie dwukierunkowo, korzystnie, bezprzewodowo, przy czym korzyst-
nie na tyle — koncu przyczepy typu translifter (1) zamontowane i potaczone sg ze soba najmniej jeden
modut odlegtosci (2), co najmniej jeden modut wizyjny (3) oraz korzystnie czytnik RFID (5), a calos¢
korzystnie wpieta w sie¢ CAN transliftera (1) przekazujac sygnaty do modutu decyzyjnego (6);
przy czym kaseta (2) posiada umieszczone, korzystnie na powierzchni zewnetrznej, belkach (B) kasety
(K) co najmniej dwa znaczniki umieszczone osobno dla kazdej z belek (B) kasety (K);
przy tym modut decyzyjny (6) korzystnie jest procesorem i/lub programem z zaprogramowanym algo-
rytmem, do automatycznego ustawiania i korekcji skretu két przyczepy typu translifter w celu dokowania
transliftera pod kaseta (1) po wjechaniu w obszar wstepnego parkowania (O) przez kierowce,
przy czym dodatkowo modut decyzyjny (6) potaczony jest i wymienia dane z modutem odlegtosci (2),
modutem wizyjnym (3), czytnikiem RFID (5).

Modut decyzyjny (6) wyswietla na biezaco korzystnie na ekranie w kokpicie kierowcy (KK) obrazy (Ob)
oraz komunikaty z przebiegajacej procedury automatycznego dokowania, przy czym jako obraz (Ob)
pokazuje sie obraz korzystnie z kamery cofania przyczepy transliftera (1).
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Modut decyzyjny (6) wyswietla na biezaco na ekranie w kokpicie kierowcy (KK) obrazy (Ob) oraz komu-
nikaty z przebiegajacej procedury pétautomatycznego dokowania, wspomagajace operatora — kierowce
w prawidtowym dokowaniu tunelu (OK) kasety (K).

Modut decyzyjny (6) przejmuje automatyczna kontrole nad kierowaniem przyczepa transliftera (1) po
wjechaniu w obszar wstepnego parkowania (O).

Modut wizyjny (3) zawiera kamere i/lub kamery (VIS/IR/NIR) i/lub kamere cofania i/lub kamere 3d.
Jako modut odlegtosci (1) stosuje sie czujniki parkowania, dalmierze, czujniki parkowania transliftera,
ultradzwieki, czujniki odlegtosci.

Jako czytnik RFID (5) stosuje sie czytniki znacznikow, skanery, czytniki Rfid, smartcard, automatyczne
systemy rozpoznawania obrazow.

Obszar wstepnego parkowania (2) przyczepy transliftera (1) wynosi do kilkunastu metrow od tunelu
(OK) kasety (K).

Modut decyzyjny (6) wspotpracuje i wymienia dane z dodatkowym modutem GPS.

Modut decyzyjny (6) wykorzystuje system rozpoznawania i podazania za co najmniej jedna $ciezka ang.
line follower.

Jako $ciezke stosuje sie Sciezke magnetyczna i/lub Sciezke wizyjng — namalowana linie.

Sposéb wedtug wynalazku polega na tym, ze w pierwszym etapie podjezdza sie tylem przyczepy
transliftera (1) w obszar (O) wstepnego parkowania transliftera przed kaseta (K), po czym modut wizyjny
(3) korzystnie w postaci kamery, i/lub modut odlegtosci (2) korzystnie w postaci czujnikéw parowania,
i/lub czytnik RFID (5) przekazuje korzystnie na biezaco sygnat/sygnaty do modutu decyzyjnego (6), ktory
to rozpoznaje kasete (K) oraz umiejscowienie tunelu (OK) kasety (K) wraz z doktadna pozycja belek (B)
kasety (K), po czym w drugim etapie modut decyzyjny (6) steruje automatycznie kotami przyczepy trans-
liftera (1) dokonujac jednoczesnie ciagtej korekty potozenia w przestrzeni, w tym korekcji powstatych
w wyniku manewrow btedow, az do czasu skutecznego zaparkowania — wjechania przyczepy transliftera
(1) do tunelu (OK) kasety (K) korzystnie wraz z jej catkowitym zaparkowaniem w kasecie (K). Po podje-
chaniu w wyznaczony obszar (O) przed kaseta (K), system za pomoca modutu decyzyjnego (6) przej-
muje automatyczne kontrole nad kierowaniem przyczepa transliftera na biezaco zaczytujac potozenie
i dokonujac korekt potozenia za pomoca sygnatow z réznych czujnikoéw, kamer i modutow (2), (3), (5),
w tym dalmierzy czy znacznikéw RFID (4), az do czasu skutecznego zaparkowania. W drugim etapie
modut decyzyjny (6) steruje potautomatycznie kotami przyczepy transliftera (1) dokonujac jednoczesnie
ciagtej korekty potozenia w przestrzeni, przy czym w potautomacie operator przyczepy typu translifter
przejmuje czesciowo kierowanie przyczepa postepujac zgodnie z komunikatami na biezaco wyswietla-
nymi na ekranie w kokpicie kierowcy (KK).

Zaletg rozwigzania wedlug wynalazku jest:

automatyczne parkowanie z korekcja na biezaco potozenia / btedow

— o0szczedno$¢ czasu dzieki poprawnemu parkowaniu w kasecie bez poprawek

— automatyczny i autonomiczny system

— automatyczna korekcja parkowania

— trzy wersje — wizyjna, znacznikowa i hybrydowa

— system wykrywajacy kasete i jej potozenie w przestrzeni oraz automatyczny system prowa-

dzenia przyczepy translifter poprzez sterowanie jego kotami wraz z korekcja potozenia
w przestrzeni w tym korekcji btedow
— unikniecie kolizji i brak uszkodzeh mechanicznych przyczepy i kaset

Wynalazek znajdzie zastosowanie w przemysle transportowym.

Przedmiot wynalazku objasniono w przyktadach wykonania na rysunku na ktorym:
Fig. 1 przedstawia widok boczny przyczepy transliftera,

Fig. 2 przedstawia widok boczny kasety,

Fig. 3 przedstawia widok z boku systemu wedtug wynalazku,

Fig. 4 przedstawia widok z przodu kasety,

Fig. 5 przedstawia widok z przodu systemu wedtug wynalazku.

Przykiad // sposéb — automatycznie
Sposéb weditug wynalazku polega na tym, ze w pierwszym etapie podjezdza sie tylem przyczepy
transliftera (1) w obszar (O) wstepnego parkowania transliftera przed kaseta (K), po czym modut wizyjny
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(3) w postaci kamery, i modut odlegtosci (2) w postaci czujnikow parowania przekazuje na biezaco sy-
gnaty do modutu decyzyjnego (6), ktory to rozpoznaje kasete (K) oraz umiejscowienie tunelu (OK) ka-
sety (K) wraz z doktadng pozycja belek (B) kasety (K).

W drugim etapie modut decyzyjny (6) steruje automatycznie kotami przyczepy transliftera (1) do-
konujac jednoczesnie ciagtej korekty potozenia w przestrzeni, w tym korekcji powstatych w wyniku ma-
newrow bteddw, az do czasu skutecznego zaparkowania — wjechania przyczepy transliftera (1) do tu-
nelu (OK) kasety (K) wraz z jej catkowitym zaparkowaniem w kasecie (K).

Po podjechaniu w wyznaczony obszar (O) przed kaseta (K), system za pomoca modutu decyzyj-
nego (6) przejmuje automatyczne kontrole nad kierowaniem przyczepa transliftera na biezaco zaczytu-
jac potozenie i dokonujac korekt potozenia za pomocg sygnatéw z réznych czujnikdw, kamer i modutéw
(2) (3) (5), w tym dalmierzy czy znacznikéw RFID (4), az do czasu skutecznego zaparkowania.

Przykiad 1 // System wersja wizyjna — czujniki, laser

Procedura:

— Wstepne parkowanie przyczepy typu translifter (1)

— Kamera obserwuje przestrzen i rozpoznaje ksztatt

— System i kamera cyfrowa (2) i (3) wykrywajacy kasete (K) oraz obraz

— Parkowanie transliftera (1)

—  Czujniki wiaczaja sie w kasecie (K)

System skiada sie ze wspotpracujacych ze sobg elementéw, ktore komunikujg sie dwukierun-
kowo, przy czym na tyle — kohcu przyczepy transliftera (1) zamontowane i potaczone sg ze soba naj-
mniej jeden modut odlegtosci (2), co najmniej jeden modut wizyjny (3), a catos¢ wpieta w sie¢c CAN
transliftera (1) przekazujac sygnaty do modutu decyzyjnego (6).

Modut decyzyjny (6) jest procesorem lub programem z zaprogramowanym algorytmem, do auto-
matycznego ustawiania i korekcji dokowania w kasecie przyczepy transliftera (1) po wjechaniu w obszar
wstepnego parkowania (O) przez kierowce. Modut decyzyjny (6) potaczony jest i wymienia dane z mo-
dutem odlegtosci (2), modutem wizyjnym (3).

Modut decyzyjny (6) wyswietla na biezaco na ekranie transliftera to jest kokpicie kierowcy (KK)
obrazy (Ob), oraz komunikaty z przebiegajacej procedury automatycznego dokowania, przy czym jako
obraz (Ob) pokazuje sie obraz z kamery cofania przyczepy transliftera (1).

Modut decyzyjny (6) przejmuje automatyczna kontrole nad kierowaniem przyczepa transliftera (1)
po wjechaniu w obszar wstepnego parkowania (O).

Modut wizyjny (3) zawiera kamere i/lub kamery (VIS/IR/NIR) i/lub kamere cofania i/lub kamere
3d. Jako modut odlegtosci (1) stosuje sie czujniki parkowania, dalmierze, czujniki parkowania transli-
ftera, ultradzwieki, czujniki odlegtosci.

Obszar wstepnego parkowania (2) przyczepy transliftera (1) wynosi do kilkunastu metrow od tu-
nelu (OK) kasety (K).

Przykiad 2 // System — wersja znacznikowa — znaczniki Rfid na stupkach belkach (8) kasety (K)

Procedura:

— Wstepne parkowanie przyczepy transliftera (1)

— Kamera obserwuje przestrzen i obserwuje ksztatt

— System wykrywajacy — sygnat znacznikéw Rfid na kasecie (K) — wyznaczanie odlegtosci od

belek (B) kasety (K)

— Parkowanie transliftera (1)

—  Czujniki wiaczaja sie w kasecie (K)

System skiada sie ze wspotpracujacych ze sobg elementéw, ktore komunikuja sie dwukierun-
kowo, bezprzewodowo, przy czym na tyle — koncu przyczepy transliftera (1) zamontowane i potaczone
sa ze soba najmniej jeden modut odlegtosci (2), co najmniej jeden modut wizyjny (3) oraz czytnik RFID
(5), a catos¢ wpieta w sie¢ CAN transliftera (1) przekazujac sygnaty do modutu decyzyjnego (6).

Kaseta (2) posiada umieszczone, na powierzchni zewnetrznej, belkach (B) kasety (K) co najmniej
dwa znaczniki umieszczone osobno dla kazdej z belek (B) kasety (K).

Modut decyzyjny (6) jest procesorem lub programem z zaprogramowanym algorytmem, do auto-
matycznego ustawiania i korekcji dokowania w kasecie przyczepy transliftera (1) po wjechaniu w obszar
wstepnego parkowania (O) przez kierowce.

Modut decyzyjny (6) potaczony jest i wymienia dane z modutem odlegtosci (2), modutem wizyjnym
(3), czytnikiem RFID (5).
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Modut decyzyjny (6) wyswietla na biezaco na ekranie transliftera to jest kokpicie kierowcy (KK)
obrazy (Ob) oraz komunikaty z przebiegajacej procedury automatycznego dokowania, przy czym jako
obraz (Ob) pokazuje sie obraz z kamery cofania przyczepy transliftera (1).

Modut decyzyjny (6) przejmuje automatyczna kontrole nad kierowaniem przyczepa transliftera (1)
po wjechaniu w obszar wstepnego parkowania (O).

Modut wizyjny (3) zawiera kamere i/lub kamery (VIS/IR/NIR) i/lub kamere cofania i/lub kamere 3d.

Jako modut odlegtosci (1) stosuje sie czujniki parkowania, dalmierze, czujniki parkowania trans-
liftera, ultradzwieki, czujniki odlegtosci.

Jako czytnik RFID (5) stosuje sie czytniki znacznikow, skanery, czytniki Rfid, smartcard.

Obszar wstepnego parkowania (2) przyczepy transliftera (1) wynosi do kilkunastu metréw od tu-
nelu (OK) kasety (K).

Przyktad 3 // System wersja hybrydowa //mozliwe inne znaczniki i dodatkowe sygnaty — moze
wysyta¢ znacznik aktywny sygnat z belek (B) kasety (K)

Procedura:

— Wstepne parkowanie przyczepy transliftera (1)

— Kamera obserwuje przestrzen i obserwuje ksztatt

— System wykrywajacy — sygnat znacznikéw Rfid na kasecie (K) — wyznaczanie odlegtosci od

belek (B) kasety (K) // rbwnoczesnie system i kamera cyfrowa (2) i (3) wykrywajacy kasete
(K) oraz obraz

— Parkowanie transliftera (1)

—  Czujniki wiaczaja sie w kasecie (K)

System skiada sie ze wspotpracujacych ze sobg elementéw, ktore komunikuja sie dwukierun-
kowo, bezprzewodowo, przy czym na tyle — koncu przyczepy transliftera (1) zamontowane i potaczone
sa ze soba najmniej jeden modut odlegtosci (2), co najmniej jeden modut wizyjny (3) oraz czytnik RFID
(5), a catos¢ wpieta w sie¢ CAN transliftera (1) przekazujac sygnaty do modutu decyzyjnego (6).

Kaseta (2) posiada umieszczone, na powierzchni zewnetrznej, belkach (B) kasety (K) co najmniej
dwa znaczniki umieszczone osobno dla kazdej z belek (B) kasety (K).

Modut decyzyjny (6) jest procesorem lub programem z zaprogramowanym algorytmem, do auto-
matycznego ustawiania i korekcji dokowania w kasecie przyczepy transliftera (1) po wjechaniu w obszar
wstepnego parkowania (O) przez kierowce.

Modut decyzyjny (6) potaczony jest i wymienia dane z modutem odlegtosci (2), modutem wizyjnym
(3), czytnikiem RFID (5).

Modut decyzyjny (6) wyswietla na biezaco na ekranie transliftera to jest kokpicie kierowcy (KK)
obrazy (Ob) oraz komunikaty z przebiegajacej procedury automatycznego dokowania, przy czym jako
obraz (Ob) pokazuje sie obraz z kamery cofania przyczepy transliftera (1).

Modut decyzyjny (6) przejmuje automatyczna kontrole nad kierowaniem przyczepa transliftera (1)
po wjechaniu w obszar wstepnego parkowania (O).

Modut wizyjny (3) zawiera kamere i/lub kamery (VIS/IR/NIR) i/lub kamere cofania i/lub kamere 3d.

Jako modut odlegtosci (1) stosuje sie czujniki parkowania, dalmierze, czujniki parkowania trans-
liftera, ultradzwieki, czujniki odlegtosci.

Jako czytnik RFID (5) stosuje sie czytniki znacznikow, skanery, czytniki Rfid, smartcard.

Obszar wstepnego parkowania (2) przyczepy transliftera (1) wynosi do kilkunastu metrow od tu-
nelu (OK) kasety (K).

Przyktad 4 // System wersja — aps i wzdtuz wyznaczonej sciezki dokowania ang. line follower

System skiada sie ze wspotpracujacych ze sobg elementéw, ktore komunikuja sie dwukierun-
kowo, korzystnie bezprzewodowo, przy czym na tyle — kohcu przyczepy, typu translifter (1) zamonto-
wane i potgczone sg ze sobag co najmniej jeden modut odlegtosci (2), co najmniej jeden modut wizyjny
(3) oraz korzystnie czytnik RFID (5), a catos¢ wpieta w sie¢c CAM transliftera (1) przekazujac sygnaty do
modutu decyzyjnego (6).

Kaseta (2) posiada umieszczone, korzystnie na powierzchni zewnetrznej, belkach (B) kasety (K)
co najmniej dwa znaczniki umieszczone osobno dla kazdej z belek (B) kasety (K).

Modut decyzyjny (6) jest programem z zaprogramowanym algorytmem, do automatycznego usta-
wiania i korekcji skretu kot przyczepy typu translifter w celu dokowania transliftera pod kaseta (1) po
wjechaniu w obszar wstepnego parkowania (O) przez kierowce.

Dodatkowo modut decyzyjny (6) potaczony jest i wymienia dane z modutem odlegtosci (2), mo-
dutem wizyjnym (3), czytnikiem RFID (5).




6 PL 246857 B1

Modut decyzyjny (6) wyswietla na biezaco na ekranie w kokpicie kierowcy (KK) obrazy (Ob) oraz
komunikaty z przebiegajacej procedury potautomatycznego dokowania, wspomagajace operatora — kie-
rowce w prawidtowym dokowaniu tunelu (OK) kasety (K).

Modut decyzyjny (6) przejmuje automatyczna kontrole nad kierowaniem przyczepa transliftera (1)
po wjechaniu w obszar wstepnego parkowania (O).

Modut wizyjny (3) zawiera kamery (VIS/IR/NIR) i kamere cofania.

Jako modut odlegtosci (1) stosuje sie czujniki parkowania, dalmierze, czujniki parkowania trans-
liftera, ultradzwieki, czujniki odlegtosci.

Jako czytnik RFID (5) stosuje sie czytniki znacznikéw, skanery, czytniki Rfid, smartcard, automa-
tyczne systemy rozpoznawania obrazow.

Obszar wstepnego parkowania (2) przyczepy transliftera (1) wynosi do kilkunastu metréw od tu-
nelu (OK) kasety (K).

Modut decyzyjny (6) wspotpracuje i wymienia dane z dodatkowym modutem GPS.

Modut decyzyjny (6) wykorzystuje system rozpoznawania i podazania za co najmniej jedna
$ciezka ang. line follower.

Jako sciezke stosuje sie Sciezke wizyjna — namalowana linie.

Spis elementéw

—  kaseta

tunel kasety

—  belka kasety

—  obszar wstepnego parkowania — zataczenia systemu
—  przyczepa typu translifter
modut odlegtosci

—  modut wizyjny

— znacznik RFID

—  czytnik RFID

—  modut decyzyjny

kokpit kierowcy

—  obraz
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Zastrzezenia patentowe

1. System automatycznego dokowania zwiaszcza dla przyczepy typu translifter wykorzystujacy,
przyczepe typu translifter i czujniki dokowania transliftera, kamere cofania przyczepy transli-
ftera, kasete
znamienny tym, ze system skfada sie ze wspotpracujacych ze sobg elementéw, ktére komu-
nikuja sie dwukierunkowo, korzystnie bezprzewodowo, przy czym korzystnie na tyle — kohcu
przyczepy typu translifter (1) zamontowane i potaczone sg ze soba najmniej jeden modut od-
legtosci (2), co najmniej jeden modut wizyjny (3) oraz korzystnie czytnik RFID (5), a catos¢
korzystnie wpieta w sie¢ CAN transliftera (1) przekazujac sygnaty do modutu decyzyjnego (6);
przy czym kaseta (2) posiada umieszczone, korzystnie na powierzchni zewnetrznej, belkach (B)
kasety (K) co najmniej dwa znaczniki umieszczone osobno dla kazdej z belek (B) kasety (K);
przy tym modut decyzyjny (6) korzystnie jest procesorem i/lub programem z zaprogramowa-
nym algorytmem, do automatycznego ustawiania i korekcji skretu kot przyczepy typu translifter
w celu dokowania transliftera pod kaseta (1) po wjechaniu w obszar wstepnego parkowania
(O) przez kierowce,
przy czym dodatkowo modut decyzyjny (6) potaczony jest i wymienia dane z modutem odle-
gtosci (2), modutem wizyjnym (3), czytnikiem RFID (5).

2. System wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze modut decyzyjny (6) wyswietla na biezaco ko-
rzystnie na ekranie w kokpicie kierowcy (KK) obrazy (Ob) oraz komunikaty z przebiegajace;
procedury automatycznego dokowania, przy czym jako obraz (Ob) pokazuje sie obraz korzyst-
nie z kamery cofania przyczepy transliftera (1).

3. System wedtug zastrz. 2, znamienny tym, ze modut decyzyjny (6) wyswietla na biezaco na
ekranie w kokpicie kierowcy (KK) obrazy (Ob) oraz komunikaty z przebiegajacej procedury
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poétautomatycznego dokowania, wspomagajace operatora — kierowce w prawidtowym doko-
waniu tunelu (OK) kasety (K).

System wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze modut decyzyjny (6) przejmuje automatyczna
kontrole nad kierowaniem przyczepa transliftera (1) po wjechaniu w obszar wstepnego parko-
wania (O).

System wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze modut wizyjny (3) zawiera kamere i/lub kamery
(VIS/IR/NIR) i/lub kamere cofania i/lub kamere 3d.

System wedtug zastrz. 2, znamienny tym, ze jako modut odlegtosci (1) stosuje sie czujniki
parkowania, dalmierze, czujniki parkowania transliftera, ultradzwieki, czujniki odlegtosci.
System wedtug zastrz. 2, znamienny tym, ze jako czytnik RFID (5) stosuje sie czytniki znacz-
nikow, skanery, czytniki Rfid, smartcard, automatyczne systemy rozpoznawania obrazow.
System wedtug zastrz. 2, znamienny tym, ze obszar wstepnego parkowania (2) przyczepy
transliftera (1) wynosi do kilkunastu metrow od tunelu (OK) kasety (K).

System wedtug zastrz. 2, znamienny tym, ze modut decyzyjny (6) wspotpracuje i wymienia
dane z dodatkowym modutem GPS.

System wedtug zastrz. 2, znamienny tym, ze modut decyzyjny (6) wykorzystuje system roz-
poznawania i podazania za co najmniej jedng $ciezkg ang. line follower.

System wedtug zastrz. 2, znamienny tym, ze jako Sciezke stosuje sie Sciezke magnetyczna
i/lub Sciezke wizyjna — namalowana linie.

Sposéb automatycznego dokowania zwtaszcza dla przyczepy typu translifter wykorzystujacy
czujniki, znamienny tym, ze w pierwszym etapie podjezdza sie tytem przyczepy transliftera
(1) w obszar (O) wstepnego parkowania transliftera przed kaseta (K), po czym modut wizyjny
(3) korzystnie w postaci kamery, i/lub modut odlegtosci (2) korzystnie w postaci czujnikow pa-
rowania, i/lub czytnik RFID (5) przekazuje korzystnie na biezaco sygnat/sygnaty do modutu
decyzyjnego (6), ktory to rozpoznaje kasete (K) oraz umiejscowienie tunelu (OK) kasety (K)
wraz z doktadng pozycja belek (B) kasety (K), po czym w drugim etapie modut decyzyjny (6)
steruje automatycznie kotami przyczepy transliftera (1) dokonujac jednoczesnie ciagtej korekty
potozenia w przestrzeni, w tym korekcji powstatych w wyniku manewrdw btedéw, az do czasu
skutecznego zaparkowania — wjechania przyczepy transliftera (1) do tunelu (OK) kasety (K)
korzystnie wraz z jej catkowitym zaparkowaniem w kasecie (K).

Sposob wedtug zastrz. 12, znamienny tym, Zze po podjechaniu w wyznaczony obszar (O)
przed kaseta (K), system za pomoca modutu decyzyjnego (6) przejmuje automatyczne kon-
trole nad kierowaniem przyczepa transliftera na biezaco zaczytujac potozenie i dokonujac ko-
rekt potozenia za pomoca sygnatdéw z réznych czujnikow, kamer i modutow (2) (3) (5), w tym
dalmierzy czy znacznikéw RFID (4), az do czasu skutecznego zaparkowania.

Sposob wedtug zastrz. 12, znamienny tym, ze w drugim etapie modut decyzyjny (6) steruje
pétautomatycznie kotami przyczepy transliftera (1) dokonujac jednoczesnie ciagtej korekty po-
tozenia w przestrzeni, przy czym w potautomacie operator przyczepy typu translifter przejmuje
czesciowo kierowanie przyczepa postepujac zgodnie z komunikatami na biezaco wyswietla-
nymi na ekranie w kokpicie kierowcy (KK).
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Rysunki

fig. 1

Fig. 2
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Fig. 3

Fig. 4
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