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(57) Zusammenfassung: Eine autonome Arbeitsmaschine,
die in einem Arbeitsbereich arbeitet, während sie in dem Ar-
beitsbereich autonom fährt, weist auf: mehrere magnetische
Erfassungssensoren, von denen jeder konfiguriert ist, um
während der Energiespeisung eines Stationsdrahts, der kon-
figuriert ist, um die autonome Arbeitsmaschine zu einer La-
destation zur Energieversorgung zu führen, ein Magnetfeld
zu erfassen, und eine Spezifikationseinheit, die konfiguriert
ist, um, wenn die autonome Arbeitsmaschine sich von einer
Ladeposition der Ladestation zu dem Arbeitsbereich bewe-
gen soll, oder wenn sich die autonome Arbeitsmaschine von
dem Arbeitsbereich zu der Ladeposition bewegen soll, einen
Winkel der autonomen Arbeitsmaschine in Bezug auf die La-
destation basierend auf einem Vergleich von Erfassungser-
gebnissen der magnetischen Erfassungssensoren zu spezi-
fizieren.
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Beschreibung

Technisches Gebiet

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine auto-
nome Arbeitsmaschine, ein autonomes Arbeitssys-
tem, ein Verfahren zur deren Steuerung und ein Pro-
gramm.

Hintergrundtechnik

[0002] PTL 1 offenbart zum Beispiel eine autonome
Arbeitsmaschine, die basierend auf Energie, die von
einer Ladestation geladen wird, in einem Arbeitsbe-
reich arbeitet, während sie in dem Arbeitsbereich au-
tonom fährt. Die autonome Arbeitsmaschine startet
die Bewegung von der Ladestation, kehrt nach dem
Fahren zu der Ladestation zurück, während sie die
magnetische Feldstärke eines Bereichsdrahts, der
um den Umfang des Arbeitsbereichs herum instal-
liert ist, erfasst, eine Bereichskarte, welche die Form
des Arbeitsbereichs anzeigt, erzeugt und in einem Ar-
beitsbereich arbeitet, während sie basierend auf der
erzeugten Karte in dem Arbeitsbereich fährt.

[0003] Um, auch wenn die autonome Arbeitsmaschi-
ne diagonal in die Ladestation eingetreten ist, an
der Ladestation anzudocken, wenn die autonome
Arbeitsmaschine von dem Arbeitsbereich zurückge-
kehrt ist, ist die Breite eines andockfähigen Winkels
dieser autonomen Arbeitsmaschine derart ausgebil-
det, dass er eine vorbestimmte Toleranz hat.

Referenzliste

Patentliteratur

[0004] PTL 1: Japanische Patentoffenlegung Nr.
2013-165588

Zusammenfassung der Erfindung

Technisches Problem

[0005] Wenn jedoch in der Anordnung der herkömm-
lichen Technik eine Verschiebung eines Winkels zwi-
schen einer Bewegungsspur von der Ladestation und
einer Rückkehrspur zu der Ladestation auftritt, wird
die Form der Bereichskarte in einer Form erkannt,
die um die Größe der Verschiebung zwischen den
Spuren verformt wurde, und die autonome Arbeits-
maschine kann nicht fähig sein, die Arbeit in dem Ar-
beitsbereich basierend auf der Bereichskarte genau
durchzuführen.

[0006] Unter Berücksichtigung des vorstehenden
Problems stellt die vorliegende Erfindung ein autono-
mes Arbeitsverfahren bereit, das es zulässt, dass der
Winkel der autonomen Arbeitsmaschine in Bezug auf
die Ladestation spezifiziert wird.

Lösung des Problems

[0007] Eine autonome Arbeitsmaschine gemäß ei-
nem Aspekt der vorliegenden Erfindung ist eine auto-
nome Arbeitsmaschine, die in einem Arbeitsbereich
arbeitet, während sie in dem Arbeitsbereich autonom
fährt, dadurch gekennzeichnet, dass sie aufweist:
mehrere magnetische Erfassungssensoren, die je-
weils konfiguriert sind, um während der Energiezu-
fuhr einer Stationsleitung, die konfiguriert ist, um die
autonome Arbeitsmaschine zu einer Ladestation zur
Energieversorgung zu führen, ein Magnetfeld zu er-
fassen; und eine Spezifikationseinheit, die konfigu-
riert ist, um, wenn die autonome Arbeitsmaschine
sich von einer Ladeposition der Ladestation zu dem
Arbeitsbereich bewegen soll, oder wenn die autono-
me Arbeitsmaschine sich von dem Arbeitsbereich zu
der Ladeposition bewegen soll, basierend auf einem
Vergleich von Erfassungsergebnissen der magneti-
schen Erfassungssensoren einen Winkel der autono-
men Arbeitsmaschine in Bezug auf die Ladestation
zu spezifizieren.

Vorteilhafte Ergebnisse der Erfindung

[0008] Gemäß der vorliegenden Erfindung kann der
Winkel der autonomen Arbeitsmaschine in Bezug auf
die Ladestation spezifiziert werden.

[0009] Andere Merkmale und Vorteile der vorliegen-
den Erfindung werden aus der folgenden Beschrei-
bung in Verbindung mit den begleitenden Zeich-
nungen genommen, offensichtlich. Beachten Sie,
dass die gleichen Bezugszahlen über die begleiten-
den Zeichnungen hinweg die gleichen oder ähnliche
Komponenten bezeichnen.

Figurenliste

Fig. 1 ist eine schematische Ansicht, in der eine
autonome Arbeitsmaschine gemäß einer Aus-
führungsform von der Seite betrachtet wird;

Fig. 2 ist ein Blockdiagramm, das die Bezie-
hung von Eingaben/Ausgaben einer elektroni-
schen Steuereinheit (ECU) zeigt, welche die
autonome Arbeitsmaschine gemäß der Ausfüh-
rungsform steuert;

Fig. 3A ist eine Ansicht zur Erklärung des Um-
risses eines Arbeitsbereichs;

Fig. 3B ist eine Ansicht, die eine Ladestation und
eine Stationsleitung schematisch zeigt;

Fig. 4 ist ein Blockdiagramm, das die Anordnung
einer Ladestation ST zeigt;

Fig. 5 ist eine Ansicht zur Erklärung eines Be-
triebs der autonomen Arbeitsmaschine während
eines Spurfahrbetriebs;
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Fig. 6 ist eine Ansicht, die eine Karte beispielhaft
darstellt, welche die Umfangsform des Arbeits-
bereichs zeigt;

Fig. 7 ist ein Flussdiagramm zur Erklärung des
Verarbeitungsverfahrens, das von einer autono-
men Arbeitsmaschine gemäß der ersten Ausfüh-
rungsform ausgeführt wird;

Fig. 8 ist eine Ansicht, die eine Tabelle beispiel-
haft darstellt, in welcher eine Zeitdifferenz einem
Winkel zugeordnet wurde;

Fig. 9 ist ein Flussdiagramm zur Erklärung des
Verarbeitungsverfahrens, das von einer autono-
men Arbeitsmaschine gemäß der zweiten Aus-
führungsform ausgeführt wird;

Fig. 10 ist eine Ansicht zur schematischen Er-
klärung der Korrektur einer Karte;

Fig. 11 ist ein Diagramm, das eine magnetische
Feldstärkeverteilung, die von linken und rechten
magnetischen Erfassungssensoren erfasst wird,
beispielhaft darstellt;

Fig. 12 ist ein Flussdiagramm zur Erklärung des
Verarbeitungsverfahrens, das von einer autono-
men Arbeitsmaschine gemäß der dritten Ausfüh-
rungsform ausgeführt wird; und

Fig. 13 ist eine Ansicht, die eine Tabelle, in
der eine magnetische Feldstärkedifferenz einem
Winkel zugeordnet wurde, beispielhaft darstellt.

Beschreibung von Ausführungsformen

<Erste Ausführungsform>

[0010] Ausführungsformen der vorliegenden Erfin-
dung werden hier nachstehend unter Bezug auf die
begleitenden Zeichnungen beschrieben. In den Aus-
führungsformen beschriebene Komponenten sind le-
diglich beispielhaft und werden durch die folgenden
Ausführungsformen nicht beschränkt.

(Abriss der autonomen Arbeitsmaschine)

[0011] Fig. 1 ist eine schematische Ansicht, in der
eine autonome Arbeitsmaschine von der Seite be-
trachtet wird. In der folgenden Beschreibung sind
die Fahrtrichtung (Fahrzeuglängsrichtung) der auto-
nomen Arbeitsmaschine in einer Seitenansicht, ei-
ner seitlichen Richtung (Fahrzeugbreitenrichtung) or-
thogonal zu der Fahrtrichtung und einer senkrech-
ten Richtung orthogonal zu der Fahrtrichtung und der
seitlichen Richtung jeweils als eine Vorn-Hintenrich-
tung, eine Links-Rechtsrichtung und eine Vertikal-
richtung definiert, und die Anordnung jeder Kompo-
nente wird gemäß diesen Richtungen erklärt.

[0012] In Fig. 1 bezeichnet die Bezugszahl 10 eine
autonome Arbeitsmaschine, die in einem Arbeitsbe-
reich arbeitet, während sie in dem Arbeitsbereich au-

tonom fährt. Die autonome Arbeitsmaschine 10 kann
zum Beispiel als ein Rasenmäher, eine Schneeräu-
meinrichtung, eine Ackerfräse oder Ähnliches arbei-
ten, der/die arbeiten kann, während er/sie in einem
Arbeitsbereich fährt. Das Beispiel der autonomen Ar-
beitsmaschine ist jedoch lediglich ein Beispiel, und
die vorliegende Erfindung ist auf andere Arten von
Arbeitsmaschinen anwendbar. In der folgenden Be-
schreibung wird die Anordnung eines Rasenmähers,
dessen Arbeitsbereich ein Rasengrundstück ist, bei-
spielhaft dargestellt, um die Ausführungsformen der
vorliegenden Erfindung zu beschreiben.

[0013] Wie in Fig. 1 gezeigt, umfasst die autonome
Arbeitsmaschine 10 eine Fahrzeugkarosserie 12, ei-
ne Strebe 13, Vorderräder 14, Hinterräder 16, eine
Klinge 20, einen Arbeitsmotor 22, ein Motorhalteele-
ment 23, einen Klingenhöheneinstellmotor 100 und
einen Übersetzungsmechanismus 101. Die autono-
me Arbeitsmaschine 10 umfasst auch Fahrmotoren
26, verschiedene Arten von Sensoren S, eine elek-
tronische Steuereinheit (ECU) 44, eine Ladeeinheit
30, eine Batterie 32, einen Ladeanschluss 34, eine
Benachrichtigungseinheit 35 und eine drahtlose La-
deeinheit 36.

[0014] Die Fahrzeugkarosserie 12 der autonomen
Arbeitsmaschine 10 umfasst ein Fahrgestell 12a und
einen Rahmen 12b, der an dem Fahrgestell 12a be-
festigt ist. Zwei Vorderräder 14 (ein linkes Vorderrad
14L und ein rechtes Vorderrad 14R) als linke und
rechte Räder mit kleinem Durchmesser sind über die
Strebe 13 an dem Vorderteil des Fahrgestells 12a fi-
xiert. Zwei Hinterräder 16 (ein linkes Hinterrad 16L
und ein rechtes Hinterrad 16R) als linke und rechte
Räder mit großem Durchmesser sind an dem hinte-
ren Teil des Fahrgestells 12a befestigt.

[0015] Die Klinge 20 ist eine rotierende Klinge zum
Rasenmähen, die in der Nähe des Mittelabschnitts
des Fahrgestells 12a befestigt ist. Der Arbeitsmotor
22 ist ein Elektromotor, der oberhalb der Klinge 20
angeordnet ist. Die Klinge 20 ist mit dem Arbeitsmo-
tor 22 verbunden und wird von ihm rotiert. Das Mo-
torhalteelement 23 hält den Arbeitsmotor 22. Die Ro-
tation des Motorhalteelements 23 wird in Bezug auf
das Fahrgestell 12a reguliert. Außerdem wird durch
eine Kombination einer Führungsschiene und eines
Schiebers, der sich vertikal bewegen kann, indem er
durch die Führungsschiene geführt wird, die Vertikal-
bewegung des Motorhalteelements 23 zugelassen.

[0016] Der Klingenhöheneinstellmotor 100 ist ein
Motor zum Einstellen der Höhe der Klinge 20 zu ei-
ner Bodenoberfläche GR in der Vertikalrichtung. Der
Übersetzungsmechanismus 101 ist mit dem Klingen-
höheneinstellmotor 100 verbunden und wandelt die
Drehung des Klingenhöheneinstellmotors 100 in eine
vertikale Übersetzungsbewegung um. Der Überset-
zungsmechanismus 101 ist auch mit dem Motorhal-
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teelement 23 zum Halten des Arbeitsmotors 22 ver-
bunden.

[0017] Die Drehung des Klingenhöheneinstellmotors
100 wird von dem Übersetzungsmechanismus 101 in
die Translationsbewegung (vertikale Bewegung) um-
gewandelt, und diese Translationsbewegung wird an
das Motorhalteelement 23 übertragen. Die Translati-
onsbewegung (vertikale Bewegung) des Motorhalte-
elements 23 bewirkt, dass der von dem Motorhalte-
element 23 gehaltene Arbeitsmotor 22 sich transla-
torisch bewegt (vertikal bewegt). Die Höhe der Klin-
ge 20 von der Bodenoberfläche GR kann durch die
vertikale Bewegung des Arbeitsmotors 22 eingestellt
werden.

[0018] Die Fahrmotoren 26 (ein linker Fahrmotor 26L
und ein rechter Fahrmotor 26R) sind zwei Elektromo-
toren (Motoren), die an dem Fahrgestell 12a der au-
tonomen Arbeitsmaschine 10 befestigt sind. Die zwei
Elektromotoren sind mit den linken und rechten Hin-
terrädern 16 verbunden. Die linken und rechten Rä-
der werden unter Verwendung der Vorderräder 14
als angetriebene Räder und der Hinterräder 16 als
Antriebsräder unabhängig vorwärtsgedreht (in einer
Vorrückrichtung gedreht) oder rückwärtsgedreht (in
einer Umkehrrichtung gedreht). Dies lässt zu, dass
die autonome Arbeitsmaschine 10 sich in verschie-
dene Richtungen bewegt.

[0019] Der Ladeanschluss 34 ist ein Ladeanschluss,
der in der Vorn-Hintenrichtung in der vorderen End-
position des Rahmens 12b installiert ist und kann
Energie von einer Ladestation ST (Fig. 4) empfan-
gen, wenn er mit einem entsprechenden Ladean-
schluss 208 der Ladestation verbunden ist. Der Lade-
anschluss 34 ist durch eine Verdrahtungsleitung mit
der Ladeeinheit 30 verbunden, und die Ladeeinheit
30 ist mit der Batterie 32 verbunden. Der Arbeitsmo-
tor 22, die Fahrmotoren 26 und der Klingenhöhenein-
stellmotor 100 sind ebenfalls mit der Batterie 32 ver-
bunden und empfangen Energie von der Batterie 32.

[0020] Die drahtlose Ladeeinheit 36 ist auf der un-
teren Oberflächenposition des Rahmens 12b ange-
ordnet und kann basierend auf dem Magnetfeld ei-
nes Stationsdrahts 84 eine Energieversorgungsspan-
nung drahtlos empfangen. Die drahtlose Ladeeinheit
36 ist mit der Ladeeinheit 30 verbunden, und die La-
deeinheit 30 ist mit der Batterie 32 verbunden.

[0021] Die ECU 44 ist eine elektronische Steuerein-
heit, die einen auf einer Leiterplatte ausgebildeten
Mikrocomputer umfasst, und steuert den Betrieb der
autonomen Arbeitsmaschine 10. Details der ECU 44
werden später beschrieben. Die Benachrichtigungs-
einheit 35 benachrichtigt einen Benutzer über das
Auftreten einer Unregelmäßigkeit in einem Fall, in
dem in der autonomen Arbeitsmaschine 10 eine Un-
regelmäßigkeit aufgetreten ist. Zum Beispiel kann

die Benachrichtigung durch Ton oder eine Anzeige
durchgeführt werden. Alternativ kann die Benachrich-
tigung durchgeführt werden, indem eine Unregelmä-
ßigkeitserzeugungsbenachrichtigung an eine externe
Vorrichtung ausgegeben wird, die mit der autonomen
Arbeitsmaschine 10 drahtlos verbunden ist. Der Be-
nutzer kann durch die externe Vorrichtung über das
Auftreten einer Unregelmäßigkeit benachrichtigt wer-
den.

(Steuerblockdiagramm)

[0022] Fig. 2 ist ein Blockdiagram, das die Bezie-
hung von Eingaben/Ausgaben der elektronischen
Steuereinheit (ECU) zeigt, welche die autonome Ar-
beitsmaschine 10 steuert. Wie in Fig. 2 gezeigt, um-
fasst die ECU 44 eine CPU 44a, eine E/A 44b und
einen Speicher 44c (Speichereinheit). Der Speicher
44c ist ein ROM (Nur-Lese-Speicher), ein EEPROM
(elektrisch löschbarer programmierbarer Nur-Lese-
Speicher), ein RAM (Direktzugriffspeicher) oder Ähn-
liches. Der Speicher 44c speichert einen Arbeitsplan
der autonomen Arbeitsmaschine 10, Informationen
über einen Arbeitsbereich, verschiedene Arten von
Programmen zur Steuerung des Betriebs der autono-
men Arbeitsmaschine 10 und eine Karte des Arbeits-
bereichs. Die Erzeugung einer Karte des Arbeitsbe-
reichs wird später beschrieben. Die ECU 44 kann
als jede Verarbeitungseinheit zur Implementierung
der vorliegenden Erfindung arbeiten, indem sie ein in
dem Speicher 44c gespeichertes Programm ausliest
und ausführt.

[0023] Die ECU 44 ist mit den verschiedenen Arten
von Sensoren S verbunden. Die Sensoren S umfas-
sen einen Azimuthsensor 46, einen Radgeschwindig-
keitssensor 50, einen Winkelgeschwindigkeitssensor
52, einen Beschleunigungssensor 54, einen Strom-
sensor 62, einen Klingenhöhensensor 64 und ma-
gnetische Erfassungssensoren 66.

[0024] Der Azimuthsensor 46 ist ein Sensor zur
Gewinnung von Informationen über die Richtung
der autonomen Arbeitsmaschine 10 und erfasst den
Azimuth, welcher dem Erdmagnetismus entspricht.
Der Radgeschwindigkeitssensor 50, der Winkelge-
schwindigkeitssensor 52 und der Beschleunigungs-
sensor 54 sind Sensoren zur Gewinnung von In-
formationen über den Bewegungszustand der auto-
nomen Arbeitsmaschine 10. Der Radgeschwindig-
keitssensor 50 erfasst die Radgeschwindigkeiten der
linken und rechten Hinterräder 16. Der Winkelge-
schwindigkeitssensor 52 erfasst die Winkelgeschwin-
digkeit um die vertikale Achse (die z-Achse in der
senkrechten Richtung) in der Schwerpunktposition
der autonomen Arbeitsmaschine 10. Der Beschleu-
nigungssensor 54 erfasst Beschleunigungen in den
Richtungen von drei senkrechten Achsen, das heißt,
den x-, y- und z-Achsen, die auf die autonome Ar-
beitsmaschine 10 wirken.
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[0025] Der Stromsensor 62 erfasst den Stromver-
brauch (Energieverbrauch) der Batterie 32. Das Er-
fassungsergebnis des Stromverbrauchs (Energiever-
brauchs) wird in dem Speicher 44c der ECU 44 ge-
speichert. Wenn eine vorbestimmte Energiemenge
verbraucht wird und die in der Batterie 32 gespeicher-
te Energiemenge kleiner oder gleich einem Schwell-
wert wird, führt die ECU 44 die Steuerung aus, um die
autonome Arbeitsmaschine 10 zu der Ladestation ST
(Fig. 3A, Fig. 3B und Fig. 4) zurückzuführen, um die
autonome Arbeitsmaschine 10 zu laden.

[0026] Der Klingenhöhensensor 64 erfasst die Höhe
der Klinge 20 zu der Bodenoberfläche GR. Der Klin-
genhöhensensor 64 gibt das Erfassungsergebnis an
die ECU 44 aus. Unter der Steuerung der ECU 44
wird der Klingenhöheneinstellmotor 100 angetrieben,
und die Klinge 20 bewegt sich vertikal, wodurch die
Höhe zu der Bodenoberfläche GR eingestellt wird.

[0027] Die magnetischen Erfassungssensoren 66
(ein rechter magnetischer Erfassungssensor 66R
und ein linker magnetischer Erfassungssensor 66L)
sind in der Links-Rechtsrichtung der autonomen Ar-
beitsmaschine 10 in zueinander symmetrischen Po-
sitionen angeordnet. Jeder magnetische Sensor gibt
ein Signal, das den Betrag des Magnetfelds (ma-
gnetische Feldstärke) anzeigt, an die ECU 44 aus.
Die mehreren magnetischen Erfassungssensoren 66
(der rechte magnetische Erfassungssensor 66R und
der linke magnetische Erfassungssensor 66L) kön-
nen zum Beispiel das Magnetfeld eines Bereichs-
drahts 82, der um den Umfang eines Arbeitsbereichs
AR installiert ist, erfassen, wenn der Bereichsdraht
82 mit Energie gespeist wird. Die mehreren magne-
tischen Erfassungssensoren 66 können das Magnet-
feld des mit Energie gespeisten Stationsdrahts 84 er-
fassen, um die autonome Arbeitsmaschine 10 für die
Energieversorgung zu der Ladestation ST zu führen.

[0028] Die Ausgaben von den verschiedenen Sen-
soren S werden über die E/A 44b in die ECU 44 ein-
gespeist. Basierend auf den Ausgaben von den ver-
schiedenen Sensoren S liefert die ECU 44 Energie
von der Batterie 32 an die Fahrmotoren 26, den Ar-
beitsmotor 22 und den Höheneinstellmotor 100. Die
ECU 44 steuert die Fahrmotoren 26 durch Ausge-
ben eines Steuerwerts über die E/A 44b, wodurch die
Fahrt der autonomen Arbeitsmaschine 10 gesteuert
wird. Die ECU 44 steuert auch den Höheneinstellmo-
tor 100 durch Ausgeben eines Steuerwerts über die
E/A 44b, wodurch die Höhe der Klinge 20 gesteu-
ert wird. Außerdem steuert die ECU 44 den Arbeits-
motor 22 durch Ausgeben eines Steuerwerts über
die E/A 44b, wodurch die Rotation der Klinge 20 ge-
steuert wird. Die E/A 44b kann als eine Kommunika-
tionsschnittstelle arbeiten und kann mittels verdrah-
teter oder drahtloser Kommunikation über ein Netz-
werk 303 mit einer externen Vorrichtung (zum Bei-
spiel einer Kommunikationsvorrichtung, wie etwa ei-

nem Smartphone, einem Personal Computer oder
Ähnlichem) 350 kommunizieren.

[0029] Die ECU 44 umfasst eine Spezifikationsein-
heit C1, eine Erzeugungseinheit C2, eine Korrektur-
einheit C3 und eine Steuereinheit C4 als Funktions-
komponenten zur Implementierung der vorliegenden
Erfindung durch Auslesen und Ausführen von Pro-
grammen, die in dem Speicher 44c gespeichert sind.

[0030] Wenn die autonome Arbeitsmaschine 10 sich
von einer Ladeposition der Ladestation ST zu dem
Arbeitsbereich AR bewegen soll oder von dem Ar-
beitsbereich AR zu der Ladeposition bewegen soll,
spezifiziert die Spezifikationseinheit C1 den Winkel
der autonomen Arbeitsmaschine in Bezug auf die La-
destation ST basierend auf einem Vergleich der Er-
fassungsergebnisse der magnetischen Erfassungs-
sensoren. Hier ist eine Ladeposition eine Position,
in welcher der Ladeanschluss 34 mit dem Ladean-
schluss 208 der Ladestation ST verbunden werden
kann, oder eine Position, in welcher die drahtlose
Ladeeinheit 36 die drahtlose Energieversorgung von
dem Stationsdraht 84 empfangen kann.

[0031] Die Erzeugungseinheit C2 erzeugt basierend
auf Positionsinformationen, die während der Fahrt
entlang des Umfangs des Arbeitsbereichs AR ge-
wonnen werden, eine Karte MP, welche die Form des
Arbeitsbereichs AR anzeigt.

[0032] Die Korrektureinheit C3 korrigiert die Karte
MP basierend auf einer Differenz zwischen einem
Winkel, der spezifiziert wird, wenn die autonome Ar-
beitsmaschine 10 sich von der Ladeposition der La-
destation ST zu dem Arbeitsbereich bewegt, und ei-
nem Winkel, der spezifiziert wird, wenn die autonome
Arbeitsmaschine sich von dem Arbeitsbereich zu der
Ladeposition bewegt.

[0033] Die Steuereinheit C4 steuert einen autono-
men Fahrbetrieb der autonomen Arbeitsmaschine in
dem Arbeitsbereich AR basierend auf der korrigier-
ten Karte. Spezifischere Verarbeitungsbetriebe der
jeweiligen Funktionskomponenten (C1 bis C4) der
autonomen Arbeitsmaschine 10 werden später im
Detail beschrieben.

(Abriss des Arbeitsbereichs)

[0034] Fig. 3A ist eine Ansicht zur Erklärung des
Umrisses eines Arbeitsbereichs, und Fig. 3B ist ei-
ne Ansicht, welche die Ladestation ST und den in
der Nähe der Ladestation ST angeordneten Stations-
draht 84 schematisch zeigt. Die autonome Arbeits-
maschine 10, die in dem Arbeitsbereich AR arbeitet,
während sie in dem Arbeitsbereich AR autonom fährt,
und die Ladestation ST zum Liefern von Energie an
die autonome Arbeitsmaschine 10 bilden ein autono-
mes Arbeitssystem.
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[0035] Wie in Fig. 3A gezeigt, wird der Arbeits-
bereich AR durch den Bereichsdraht (elektrischen
Draht) 82 abgegrenzt, der um den Umfang (die Gren-
ze) des Arbeitsbereichs AR herum installiert ist, in-
dem er entlang des Umfangs im Boden vergraben
oder ähnliches ist. Die Ladestation ST zum Laden der
Batterie 32, die in der autonomen Arbeitsmaschine 10
enthalten ist, ist an dem Umfang (der Grenze) oder in-
nerhalb des Arbeitsbereichs AR installiert. Der Stati-
onsdraht 84 ist in der Nähe der Ladestation ST ange-
ordnet. Die Größen des Bereichsdrahts 82, des Sta-
tionsdrahts 84, der Ladestation ST und der autono-
men Arbeitsmaschine 10 sind in Fig. 3A schematisch
gezeigt, und der tatsächliche Maßstab in Bezug auf
den Arbeitsbereich AR ist nicht auf diese beschränkt.

[0036] Wie in Fig. 3B gezeigt, umfasst die Ladesta-
tion ST den Ladeanschluss 208. Wenn die autono-
me Arbeitsmaschine 10 in die Ladestation ST eintritt,
wird das Laden der Batterie 32 gestartet, indem der
Ladeanschluss 34 der autonomen Arbeitsmaschine
10 und der Ladeanschluss 208 der Ladestation ST
miteinander verbunden werden.

[0037] Die Größe eines Andockwinkels jeweils des
Ladeanschlusses 208 der Ladestation ST und des
Ladeanschlusses 34 der autonomen Arbeitsmaschi-
ne 10 ist derart ausgebildet, dass sie einen vorbe-
stimmten Spielraum hat, so dass die autonome Ar-
beitsmaschine mit dem Ladeanschluss 208 der La-
destation ST verbunden (daran angedockt) werden
kann, selbst wenn die autonome Arbeitsmaschine
diagonal in die Ladestation ST eintritt, wenn die au-
tonome Arbeitsmaschine von dem Arbeitsbereich AR
zu der Ladestation ST zurückkehrt.

[0038] Eine abwechselnd lang und kurz gestrichel-
te Linie (Referenz) 300, die in einer Draufsicht durch
die Mitte der Ladestation ST geht, wird die Referenz,
die verwendet wird, um die Verschiebung eines Win-
kels zu spezifizieren. In Fig. 3B stellt ein Pfeil 301 ei-
ne Spur beispielhaft dar, die genommen wird, wenn
sich die autonome Arbeitsmaschine 10 von einer La-
deposition (der Verbindungsposition mit dem Lade-
anschluss 208) der Ladestation ST zu dem Arbeits-
bereich AR bewegt. Ebenso stellt ein Pfeil 302 eine
Spur beispielhaft dar, die genommen wird, wenn sich
die autonome Arbeitsmaschine 10 von dem Arbeits-
bereich AR zu der Ladeposition (der Verbindungspo-
sition mit dem Ladeanschluss 208) der Ladestation
ST bewegt.

[0039] Die Spezifikationseinheit C1 spezifiziert ba-
sierend auf einem Vergleich der Erfassungsergebnis-
se der magnetischen Erfassungssensoren (des rech-
ten magnetischen Erfassungssensors 66R und des
linken magnetischen Erfassungssensors 66L) den
Winkel der autonomen Arbeitsmaschine 10 in Be-
zug auf die Referenz 300 der Ladestation. Fig. 3B
zeigt, dass die Spur 301, die genommen wird, wenn

die autonome Arbeitsmaschine 10 sich von der La-
deposition (der Verbindungsposition mit dem Lade-
anschluss 208) der Ladestation ST zu dem Arbeits-
bereich AR bewegt, von der Referenz 300 um einen
Winkel θS verschoben ist, und die Spur 302, die ge-
nommen wird, wenn die autonome Arbeitsmaschine
10 sich von dem Arbeitsbereich AR zu der Ladepositi-
on (der Verbindungsposition mit dem Ladeanschluss
208) der Ladestation ST bewegt, von der Referenz
300 um einen Winkel ΘR verschoben ist.

[0040] Der Stationsdraht 84 ist in der Nähe der La-
destation ST vergraben, und der Stationsdraht 84 er-
zeugt basierend auf dem Strom von der Ladestation
ST ein Magnetfeld, das verwendet wird, um die au-
tonome Arbeitsmaschine 10 zu der Ladestation ST
zu führen. Wie in Fig. 3B gezeigt, ist der Stations-
draht 84 in einer rechteckigen Form in dem Arbeits-
bereich AR angeordnet. In dem Arbeitsbereich AR
umfasst der Stationsdraht 84 als diese rechteckige
Anordnung eine Verdrahtungsstruktur, die erste Sta-
tionsdrahtabschnitte 84a, die in einer Richtung, die
sich mit der Ladestation ST schneidet, angeordnet
sind, und zweite Stationsdrahtabschnitte 84b, die in
einer Richtung, die sich nicht mit der Ladestation ST
schneidet, angeordnet sind.

[0041] Um zu verhindern, dass die magnetischen Er-
fassungssensoren 66 durch das Magnetfeld von je-
dem zweiten Stationsdrahtabschnitt 84b (jede kurze
Seite des Rechtecks) des Stationsdrahts 84 beein-
flusst werden, wenn die autonome Arbeitsmaschine
10 sich über dem ersten Stationsdrahtabschnitts 84a
(die lange Seite des Rechtecks) des Stationsdrahts
84 bewegen soll, wird bevorzugt, dass der Stations-
draht 84 eine rechteckige Verdrahtungsstruktur hat,
in welcher die ersten Stationsdrahtabschnitte 84a
länger als die zweiten Stationsdrahtabschnitte 84b
sind.

[0042] Beachten Sie, dass die Verdrahtungslei-
tungsform des Stationsdrahts 84 nicht auf ein Recht-
eck beschränkt ist. Wenn die Position, in welcher die
abwechselnd lang und kurz gestrichelte Linie (Refe-
renz 300) und der Ladeanschluss 208 der Ladestati-
on ST sich schneiden, als eine Referenzposition P in
Fig. 3B festgelegt wird, reicht die Form der Verdrah-
tungsleitung aus, um derart angeordnet zu werden,
dass der Abstand von der Referenzposition P der La-
destation ST zu dem Stationsdraht 84 nicht konstant
wird.

(Anordnung der Ladestation ST)

[0043] Fig. 4 ist ein Blockdiagramm, das die Anord-
nung der Ladestation ST zeigt. Wie in Fig. 4 gezeigt,
ist die Ladestation ST über eine elektrische Steckdo-
se 204 mit einer Energieversorgung 202 verbunden.
Die Ladestation ST umfasst einen AC/DC-Wandler
206, den Ladeanschluss 208, einen Signalgenerator
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212 und eine Ladestations-ECU (elektronische Steu-
ereinheit) 210, die durch einen Mikrocomputer ausge-
bildet ist, der die Betriebe des AC/DC-Wandlers 206
und des Signalgenerators 212 steuert.

[0044] In der Ladestation ST wird die Wechsel-
stromspannung, die von der Energieversorgung 202
durch die elektrische Steckdose 204 geliefert wird,
durch den AC/DC-Wandler 206 in eine vorbestimm-
te Gleichspannung umgewandelt und an den Lade-
anschluss 208 geliefert. Wenn die autonome Arbeits-
maschine 10, die zu einer Ladestation ST 200 zurück-
gekehrt ist, verbunden (angedockt) wird, indem der
Ladeanschluss 34 mit dem Ladeanschluss 208 der
Ladestation ST verbunden wird, wird die Batterie 32
der autonomen Arbeitsmaschine 10 durch die Span-
nung geladen, die über den Ladeanschluss 34 und
den Ladeanschluss 208 geliefert wird.

[0045] Die Ausgabe von dem AC/DC-Wandler 206
wird an den Signalgenerator 212 und die Ladesta-
tions-ECU 210 geliefert. Die Ladestations-ECU 210
steuert den Betrieb des Signalgenerators 212 basie-
rend auf der Ausgabe von dem AC/DC-Wandler 206.

[0046] Der Signalgenerator 212 wandelt den Gleich-
strom, der von dem AC/DC-Wandler 206 eingestellt
wurde, unter einer Steueranweisung von der Lade-
stations-ECU 210 in vorbestimmte Stromsignale um
und liefert verschiedene Stromsignale an den Be-
reichsdraht 82 und den Stationsdraht 84. Basierend
auf den Stromsignalen von dem Signalgenerator 212
erzeugen der Bereichsdraht 82 und der Stations-
draht 84 zueinander unterschiedliche Arten (zum Bei-
spiel unterschiedliche Frequenzen) elektromagneti-
scher Wellen. Als ein Ergebnis können die magne-
tischen Erfassungssensoren 66 der autonomen Ar-
beitsmaschine 10 die elektromagnetischen Wellen
des Bereichsdrahts 82 und die elektromagnetischen
Wellen des Stationsdrahts 84 ohne wechselseitige In-
terferenz unterscheiden und erfassen.

[0047] Wenn die Karte MP, welche die Außenform
des Arbeitsbereichs AR anzeigen soll, erzeugt wird,
fährt die autonome Arbeitsmaschine 10 entlang des
Umfangs des Arbeitsbereichs AR, indem die elektro-
magnetischen Wellen des Arbeitsdrahts 82 durch die
magnetischen Erfassungssensoren 66 erfasst wer-
den. Wenn die autonome Arbeitsmaschine 10 zu der
Ladestation ST zurückkehrt, wird sie zu der Lade-
station ST zurückkehren, indem die elektromagneti-
schen Wellen des Stationsdrahts 84 durch die ma-
gnetischen Erfassungssensoren 66 erfasst werden.

(Erzeugung der Karte MP)

[0048] Die Erzeugung der Karte MP, welche die
Außenform des Arbeitsbereichs AR zeigt, wird als
Nächstes beschrieben. Die autonome Arbeitsmaschi-
ne 10 beginnt die Bewegung von der Ladestation

ST und führt einen Spurfahrbetrieb um den Umfang
des Arbeitsbereichs AR herum durch (Fig. 4). Durch
Durchführen des Spurfahrbetriebs vor dem Ausfüh-
ren von Arbeit in dem Arbeitsbereich AR ist die ECU
44 der autonomen Arbeitsmaschine 10 fähig, den
Arbeitsbereich AR, spezifischer die Grenze des Ar-
beitsbereichs AR, zu erkennen (erfassen). Die Run-
denrichtung, in der die autonome Arbeitsmaschine
den Spurfahrbetrieb durchführt, kann im Uhrzeiger-
sinn oder gegen den Uhrzeigersinn sein.

[0049] Fig. 5 ist eine Ansicht zur Erklärung des
Betriebs der autonomen Arbeitsmaschine 10 wäh-
rend eines Spurfahrbetriebs. Wie in Fig. 5 gezeigt,
fährt die autonome Arbeitsmaschine 10 während des
Spurfahrbetriebs, um eine Runde um den Umfang
herum zu machen, indem sie sich in eine Richtung
des Pfeils A bewegt, so dass ein magnetischer Er-
fassungssensor (zum Beispiel 66L) des Paars lin-
ker und rechter magnetischer Erfassungssensoren
66 (des linken magnetischen Erfassungssensors 66L
und des rechten magnetischen Erfassungssensors
66R) auf der Seite weit weg von dem Bereichsdraht
82 positioniert wird, während der andere magneti-
sche Erfassungssensor (zum Beispiel 66R) auf der
nahen Seite des Bereichsdrahts 82 positioniert wird.
Beachten Sie, dass, wenngleich Fig. 5 ein Beispiel
zeigt, in dem der rechte magnetische Erfassungs-
sensor 66R auf der nahen Seite des Bereichsdrahts
82 positioniert ist, die autonome Arbeitsmaschine 10
auch fähig ist, den Spurfahrbetrieb derart durchzufüh-
ren, dass der rechte magnetische Erfassungssensor
66R das Magnetfeld über dem Bereichsdraht 82 er-
fassen wird.

[0050] Die ECU 44 der autonomen Arbeitsmaschi-
ne 10 überwacht die Ausgabe von dem rechten ma-
gnetischen Erfassungssensor 66R und steuert die
Fahrmotoren 26 (den linken Fahrmotor 26L und den
rechten Fahrmotor 26R), so dass die magnetische
Feldstärke, die von dem rechten magnetischen Sen-
sor erfasst wird, ein vorbestimmter Wert sein wird.
Als ein Ergebnis kann der rechte magnetische Erfas-
sungssensor 66R nahe an den Bereichsdraht 82 ge-
bracht werden, und die autonome Arbeitsmaschine
kann über dem Bereichsdraht 82 fahren, während die
magnetische Feldstärke, die von dem rechten ma-
gnetischen Sensor 66R erfasst wird, auf dem vorbe-
stimmten Wert gehalten wird.

[0051] Der Spurfahrbetrieb wird zum Beispiel von ei-
nem Zustand, in dem der Ladeanschluss 34 der auto-
nomen Arbeitsmaschine 10 mit dem Ladeanschluss
208 der Ladestation ST verbunden ist, gestartet und
wird beendet, wenn der Ladeanschluss 34 der auto-
nomen Arbeitsmaschine 10 wieder mit dem Ladean-
schluss 208 der Ladestation ST verbunden wurde,
nachdem die autonome Arbeitsmaschine 10 gefah-
ren ist, um eine Runde entlang des Bereichsdrahts
82 zu machen.
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[0052] In der Funktionsanordnung der autonomen
Arbeitsmaschine 10 erzeugt die Erzeugungseinheit
C2 basierend auf den Positionsinformationen, die
während der Fahrt entlang des Umfangs des Arbeits-
bereichs AR gewonnen werden, die Karte MP, wel-
che die Form des Arbeitsbereichs AR anzeigt. Um die
Positionsinformationen zu gewinnen, kann die Erzeu-
gungseinheit C2 einen Drehsignalimpuls von jedem
der Fahrmotoren 26 (dem linken Fahrmotor 26L und
dem rechten Fahrmotor 26R) als Odometrieinforma-
tionen empfangen, die Fahrstrecke jeweils des linken
Hinterrads 16L (linkes Antriebsrad) und des rechten
Hinterrads 16R (rechtes Antriebsrad), die von der ent-
sprechenden Drehimpulserzeugungszählung zu ei-
nem vorbestimmten Zeitintervall umgewandelt wer-
den, gewinnen und die gewonnenen Odometrieinfor-
mationen verwenden, um Positionsinformationen der
autonomen Arbeitsmaschine 10 zu gewinnen. Außer-
dem wird der Azimuth, der dem Erdmagnetismus ent-
spricht, durch den Azimuthsensor 46 erfasst, und die
Erzeugungseinheit C2 gewinnt als die Positionsinfor-
mation der autonomen Arbeitsmaschine 10 die Fahr-
strecke, die als die Odometrieinformation und die Azi-
muthinformation gewonnen wird.

[0053] Die autonome Arbeitsmaschine 10 startet die
Bewegung von der Ladeposition der Ladestation ST,
fährt basierend auf dem Magnetfeld des Bereichs-
drahts 82 entlang des Umfangs des Arbeitsbereichs
AR und kehrt zu der Ladeposition der Ladestation
ST zurück. Die Erzeugungseinheit C2 erzeugt ba-
sierend auf den Positionsinformationen, die während
der Fahrt entlang des Umfangs des Arbeitsbereichs
AR gewonnen werden, eine Karte, welche die Form
des Arbeitsbereichs AR anzeigt. Das heißt, wenn ent-
lang des Umfangs des Fahrbereichs AR gefahren
wird, speichert die Erzeugungseinheit C2 die Spur
der Bewegung ihrer Position in dem Arbeitsbereich
AR und erzeugt die Karte MP (Fig. 6), welche die
Form des Umfangs des Arbeitsbereichs AR anzeigt,
wobei die Ladestation ST als eine Referenz (ein Ur-
sprung) dient.

(Winkelspezifikationsverarbeitung)

[0054] Die in Fig. 3B beschriebene Winkelspezifi-
kationsverarbeitung wird als Nächstes beschrieben.
Wenn die autonome Arbeitsmaschine 10 sich in die-
ser Ausführungsform von der Ladeposition der La-
destation ST zu dem Arbeitsbereich AR bewegen
soll, wird die Spezifikationseinheit C1 der autono-
men Arbeitsmaschine 10 eine Zeitspanne von dem
Start der Bewegung der autonomen Arbeitsmaschi-
ne 10 bis die Stärke des Magnetfelds, die von je-
dem der mehreren magnetischen Erfassungssenso-
ren 66 (dem linken magnetischen Erfassungssensor
66L und dem rechten magnetischen Erfassungssen-
sor 66R) erfasst wird, einen vorgegebenen Wert er-
reicht, gewinnen und wird den Winkel der autonomen
Arbeitsmaschine 10 in Bezug auf die Ladestation ST

basierend auf der Verschiebung (Zeitdifferenz) zwi-
schen den gewonnenen Zeitspannen spezifizieren.

[0055] Fig. 7 ist ein Flussdiagramm zur Erklärung
des Verarbeitungsverfahrens, das von der autono-
men Arbeitsmaschine 10 gemäß der ersten Ausfüh-
rungsform ausgeführt wird. Das Verarbeitungsverfah-
ren von Fig. 7 wird unter der Gesamtsteuerung durch
die ECU 44 der in Fig. 2 gezeigten autonomen Ar-
beitsmaschine 10 ausgeführt.

[0056] Zuerst startet die autonome Arbeitsmaschine
10 in Schritt S700 unter der Steuerung der ECU 44
die Bewegung von der Ladestation ST zu dem Ar-
beitsbereich AR. In Schritt S701 startet die ECU 44
zusammen mit dem Start der Bewegungssteuerung
der autonomen Arbeitsmaschine 10 das Messen der
Zeit unter Verwendung eines internen Zeitmessers.

[0057] In Schritt S702 initialisiert die ECU 44 einen
Zähler i. Dieser Zähler ist ein Zähler zum Verwalten
der Anzahl magnetischer Erfassungssensoren, die
eine magnetische Feldstärke mit einem vorbestimm-
ten Wert erfasst haben.

[0058] In Schritt S703 steuert die ECU 44 die Fahr-
motoren 26 (den linken Fahrmotor 26L und den rech-
ten Fahrmotor 26R) durch Ausgeben einer Bewe-
gungsgeschwindigkeitsanweisung. Um die autono-
me Arbeitsmaschine 10 dazu zu bringen, sich ge-
radlinig von der Ladeposition ST zu dem Arbeits-
bereich AR zu bewegen, wird die ECU 44 die Ge-
schwindigkeit steuern, so dass der linke Fahrmotor
26L und der rechte Fahrmotor 26R ähnliche Antriebs-
kräfte erzeugen werden. Beachten Sie, dass eine An-
tirutschmatte unter der Ladestation ST angeordnet
werden kann oder die Ladestation ST selbst aus ei-
ner Antirutschmatte ausgebildet sein kann, um eine
Verschiebung in der geradlinigen Bewegung von der
Ladeposition der Ladestation ST zu dem Arbeitsbe-
reich AR zu verhindern.

[0059] In Schritt S704 bestimmt die ECU 44, ob der
linke magnetische Erfassungssensor 66L eine ma-
gnetische Feldstärke mit einem vorbestimmten Wert
erfasst hat. Wenn bestimmt wird, dass eine magne-
tische Feldstärke mit einem vorbestimmten Wert er-
fasst wurde (Ja in Schritt S704), rückt das Verfahren
zu Schritt S705 vor.

[0060] In Schritt S705 speichert die ECU 44 in dem
Speicher 44c (der Speichereinheit) eine Zeitspanne
Time_Li von dem Start der Bewegung der autono-
men Arbeitsmaschine 10 bis zu der Erfassung der
magnetischen Feldstärke mit einem vorbestimmten
Wert durch den linken magnetischen Erfassungssen-
sor 66L.
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[0061] In Schritt S706 zählt die ECU 44 den Wert
des Zählers i hoch und rückt das Verfahren zu Schritt
S707 vor.

[0062] Wenn andererseits in der Bestimmungsverar-
beitung von Schritt S704 bestimmt wird, dass der lin-
ke magnetische Erfassungssensor 66L keine magne-
tische Feldstärke mit einem vorbestimmten Wert er-
fasst hat (Nein in Schritt S704), wird das Verfahren
zu Schritt S707 vorrücken, ohne die Verfahren der
Schritte S705 und S706 durchzuführen.

[0063] In Schritt S707 bestimmt die ECU 44, ob der
rechte magnetische Erfassungssensor 66R eine ma-
gnetische Feldstärke mit einem vorbestimmten Wert
erfasst hat. Wenn bestimmt wird, dass eine magne-
tische Feldstärke mit einem vorbestimmten Wert er-
fasst wurde (Ja in Schritt S707), rückt das Verfahren
zu Schritt S708 vor.

[0064] In Schritt S708 speichert die ECU 44 in dem
Speicher 44c (der Speichereinheit) eine Zeitspanne
Time_R1 von dem Start der Bewegung der autono-
men Arbeitsmaschine 10 bis zu der Erfassung der
magnetischen Feldstärke mit einem vorbestimmten
Wert durch den rechten magnetischen Erfassungs-
sensor 66R.

[0065] Anschließend zählt die ECU 44 in Schritt
S709 den Wert des Zählers i hoch und rückt das Ver-
fahren zu Schritt S710 vor.

[0066] Wenn andererseits in der Bestimmungsver-
arbeitung von Schritt S707 bestimmt wird, dass der
rechte magnetische Erfassungssensor 66R keine
magnetische Feldstärke mit einem vorbestimmten
Wert erfasst hat (Nein in Schritt S707), wird das Ver-
fahren zu Schritt S710 vorrücken, ohne die Verfahren
der Schritte S708 und S709 durchzuführen.

[0067] In Schritt S710 bestimmt die ECU 44, ob
der Wert des Zählers i 2 ist. Wenn einer des lin-
ken magnetischen Erfassungssensors 66L und des
rechten magnetischen Erfassungssensors 66R kei-
ne magnetische Feldstärke mit einem vorbestimm-
ten Wert erfasst hat, oder wenn beide magnetischen
Erfassungssensoren keine magnetische Feldstärke
mit einem vorbestimmten Wert erfasst haben (Nein
in Schritt S710), wird die ECU 44 das Verfahren zu
Schritt S703 rückführen und die Verarbeitung wird auf
eine ähnliche Weise ausgeführt.

[0068] Da der Wert des Zählers i andererseits 2 sein
wird, wenn der linke magnetische Erfassungssen-
sor 66L und der rechte magnetische Erfassungssen-
sor 66R beide eine magnetische Feldstärke mit ei-
nem vorbestimmten Wert erfasst haben (Ja in Schritt
S710), wird die ECU 44 das Verfahren zu dem Schritt
S711 vorrücken.

[0069] In Schritt S711 wird die Spezifikationseinheit
C1 basierend auf der Differenz zwischen der Zeit-
spanne Time_L1 und der Zeitspanne Time_R1, die in
dem Speicher 44c gespeichert sind, eine Verschie-
bung zwischen den Zeitspannen (Zeitdifferenz) ge-
winnen und den Winkel der autonomen Arbeitsma-
schine 10 in Bezug auf die Ladestation ST spezifizie-
ren. Die magnetischen Erfassungssensoren 66 (der
rechte magnetische Erfassungssensor 66R und der
linke magnetische Erfassungssensor 66L) sind hier
an Positionen angeordnet, die in der Links-Rechts-
richtung der autonomen Arbeitsmaschine 10 symme-
trisch zueinander sind, und die Spezifikationseinheit
C1 spezifiziert den Winkel der autonomen Arbeits-
maschine 10 in Bezug auf die Ladestation ST durch
eine arithmetische Verarbeitung basierend auf den
Zeitdifferenzinformationen der autonomen Arbeits-
maschine 10, die sich mit einer vorbestimmten Be-
wegungsgeschwindigkeit geradlinig bewegt. Beach-
ten Sie, dass die Anordnung der magnetischen Erfas-
sungssensoren nicht auf die linken und rechten Sei-
ten der autonomen Arbeitsmaschine 10 beschränkt
ist. Zum Beispiel können die magnetischen Erfas-
sungssensoren auf der Vorderseite und der Rück-
seite der autonomen Arbeitsmaschine 10 angeordnet
werden, und der Winkel der autonomen Arbeitsma-
schine 10 in Bezug auf die Ladestation ST kann unter
Verwendung der Erfassungsergebnisse eines Paars
vorderer und hinterer magnetischer Erfassungssen-
soren spezifiziert werden.

[0070] Fig. 8 ist eine Ansicht, die eine Tabelle 801,
in der jede Zeitdifferenz einem Winkel zugeordnet
ist, beispielhaft darstellt. Um den Winkel der autono-
men Arbeitsmaschine 10 in Bezug auf die Ladesta-
tion ST zu spezifizieren, kann die Spezifikationsein-
heit C1 zum Beispiel die Tabelle 801, die jede Zeitdif-
ferenz einem Winkel zuordnet, wie in Fig. 8 gezeigt,
verwenden.

[0071] Der Speicher 44c in der ECU 44 speichert
die Tabelle 801 (Fig. 8), die den Winkel der auto-
nomen Arbeitsmaschine 10 der Differenz zwischen
den Zeitspannen, zu denen die magnetischen Feld-
stärken, die von den mehreren magnetischen Erfas-
sungssensoren (66L und 66R) erfasst werden, einen
vorbestimmten Wert erreichen, zuordnet. Die Spezifi-
kationseinheit C1 kann sich auch auf die Tabelle 801
beziehen, um den Winkel der autonomen Arbeitsma-
schine 10 basierend auf einer Verschiebung in den
gewonnenen Zeitspannen zu spezifizieren.

[0072] Wenn die autonome Arbeitsmaschine 10 sich
geradlinig von der Ladeposition der Ladestation ST
zu dem Arbeitsbereich AR bewegen soll, wird die
Spezifikationseinheit C1 den Winkel (zum Beispiel
den Winkel θS von Fig. 3B) der autonomen Arbeits-
maschine 10 in Bezug auf die Ladestation basierend
auf einem Vergleich der Erfassungsergebnisse der
magnetischen Erfassungssensoren 66 spezifizieren.
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<Zweite Ausführungsform>

[0073] Die erste Ausführungsform hat die Verarbei-
tung beschrieben, um, wenn eine autonome Arbeits-
maschine 10 sich von einer Ladestation ST zu einem
Arbeitsbereich AR bewegen soll, den Winkel der au-
tonomen Arbeitsmaschine 10 in Bezug auf die Lade-
station ST basierend auf einer gemessenen Zeitdif-
ferenz zu spezifizieren. Diese Ausführungsform wird
die Verarbeitung beschreiben, um, wenn die autono-
me Arbeitsmaschine 10 sich dem Arbeitsbereich AR
zu der Ladestation ST bewegen soll, den Winkel der
autonomen Arbeitsmaschine 10 in Bezug auf die La-
destation ST basierend auf einer gemessenen Zeit-
differenz zu spezifizieren. Die Anordnung der autono-
men Arbeitsmaschine 10 ist ähnlich der in der ersten
Ausführungsform beschriebenen Anordnung.

(Winkelspezifikationsverarbeitung)

[0074] Fig. 9 ist ein Flussdiagramm zur Erklärung
des Verarbeitungsverfahrens, das von der autono-
men Arbeitsmaschine 10 gemäß der zweiten Ausfüh-
rungsform ausgeführt wird. Das Verarbeitungsverfah-
ren von Fig. 9 wird unter der Gesamtsteuerung ei-
ner ECU 44 der in Fig. 2 gezeigten autonomen Ar-
beitsmaschine 10 ausgeführt. Wenngleich die grund-
legende Verarbeitung ähnlich der Verarbeitung von
Fig. 7 ist, wird das Verarbeitungsverfahren von Fig. 9
unter dem Gesichtspunkt der Verarbeitung beschrie-
ben, die ausgeführt wird, wenn die autonome Arbeits-
maschine von dem Arbeitsbereich AR zu der Lade-
station ST zurückkehren soll.

[0075] Wenn durch die magnetischen Erfassungs-
sensoren 66 das Magnetfeld eines Stationsdrahts 84
erfasst wurde, wird die autonome Arbeitsmaschine
10 in Schritt S900 unter der Steuerung der ECU 44
zuerst beginnen sich zu bewegen, um von dem Ar-
beitsbereich AR zu der Ladestation ST zurückzukeh-
ren. In Schritt S901 startet die ECU 44 zusammen mit
dem Start der Bewegungsteuerung zur Rückkehr zu
der Ladestation ST das Messen der Zeit unter Ver-
wendung eines internen Zeitmessers.

[0076] In Schritt S902 initialisiert die ECU 44 einen
Zähler i.

[0077] In Schritt S903 steuert die ECU 44 Fahrmoto-
ren 26 (einen linken Fahrmotor 26L und einen rechten
Fahrmotor 26R) unter Ausgabe einer Bewegungsge-
schwindigkeitsanweisung. Um die autonome Arbeits-
maschine 10 dazu zu bringen, sich geradlinig von
dem Arbeitsbereich AR zu der Ladeposition der La-
destation ST zu bewegen, wird die ECU 44 die Ge-
schwindigkeit steuern, so dass der linke Fahrmotor
26L und der rechte Fahrmotor 26R ähnliche Antriebs-
kräfte erzeugen.

[0078] In Schritt S904 bestimmt die ECU 44, ob ein
linker magnetischer Erfassungssensor 66L eine ma-
gnetische Feldstärke mit einem vorbestimmten Wert
erfasst hat. Wenn bestimmt wird, dass eine magne-
tische Feldstärke mit einem vorbestimmten Wert er-
fasst wurde (Ja in Schritt S904), rückt das Verfahren
zu Schritt S905 vor.

[0079] In Schritt S905 speichert die ECU 44 in einem
Speicher 44c (der Speichereinheit) eine Zeitspanne
Time_L2 von dem Start der Bewegungssteuerung zur
Rückführung zu der Ladestation ST bis zu der Erfas-
sung der magnetischen Feldstärke mit einem vorbe-
stimmten Wert durch den linken magnetischen Erfas-
sungssensor 66L.

[0080] In Schritt S906 zählt die ECU 44 den Wert
des Zählers i hoch und rückt das Verfahren zu Schritt
S907 vor.

[0081] Wenn andererseits in der Bestimmungsverar-
beitung von Schritt S904 bestimmt wird, dass der lin-
ke magnetische Erfassungssensor 66L keine magne-
tische Feldstärke mit einem vorbestimmten Wert er-
fasst hat (Nein in Schritt S904), wird das Verfahren
zu Schritt S907 vorrücken, ohne die Verfahren der
Schritte S905 und S06 durchzuführen.

[0082] In Schritt S907 bestimmt die ECU 44, ob
ein rechter magnetischer Erfassungssensor 66R ei-
ne magnetische Feldstärke mit einem vorbestimmten
Wert erfasst hat. Wenn bestimmt wird, dass eine ma-
gnetische Feldstärke mit einem vorbestimmten Wert
erfasst wurde (Ja in Schritt S907), rückt das Verfah-
ren zu Schritt S908 vor.

[0083] In Schritt S908 speichert die ECU 44 in dem
Speicher 44c (der Speichereinheit) eine Zeitspanne
Time_R2 von dem Start der Bewegungsteuerung zur
Rückführung zu der Ladestation ST bis zu der Erfas-
sung der magnetischen Feldstärke mit einem vorbe-
stimmten Wert durch den rechten magnetischen Er-
fassungssensor 66R.

[0084] Anschließend zählt die ECU 44 in Schritt
S909 den Wert des Zählers i hoch und rückt das Ver-
fahren zu Schritt S910 vor.

[0085] Wenn andererseits in der Bestimmungsver-
arbeitung von Schritt S907 bestimmt wird, dass der
rechte magnetische Erfassungssensor 66R keine
magnetische Feldstärke mit einem vorbestimmten
Wert erfasst hat (Nein in Schritt S907), wird das Ver-
fahren zu Schritt S910 vorrücken, ohne die Verfahren
der Schritte S908 und S909 durchzuführen.

[0086] In Schritt S910 bestimmt die ECU 44, ob
der Wert des Zählers i 2 ist. Wenn einer des lin-
ken magnetischen Erfassungssensors 66L und des
rechten magnetischen Erfassungssensors 66R kei-
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ne magnetische Feldstärke mit einem vorbestimm-
ten Wert erfasst hat, oder wenn beide magnetischen
Erfassungssensoren keine magnetische Feldstärke
mit einem vorbestimmten Wert erfasst haben (Nein
in Schritt S910), wird die ECU 44 das Verfahren zu
Schritt S903 rückführen und die Verarbeitung wird auf
eine ähnliche Weise ausgeführt.

[0087] Da der Wert des Zählers i andererseits 2 sein
wird, wenn der linke magnetische Erfassungssen-
sor 66L und der rechte magnetische Erfassungssen-
sor 66R beide eine magnetische Feldstärke mit ei-
nem vorbestimmten Wert erfasst haben (Ja in Schritt
S910), wird die ECU 44 das Verfahren zu dem Schritt
S911 vorrücken.

[0088] In Schritt S911 wird die Spezifikationseinheit
C1 basierend auf der Differenz zwischen der Zeit-
spanne Time_L2 und der Zeitspanne Time_R2, die in
dem Speicher 44c gespeichert sind, eine Verschie-
bung zwischen den Zeitspannen (Zeitdifferenz) ge-
winnen und den Winkel der autonomen Arbeitsma-
schine 10 in Bezug auf die Ladestation ST spezifi-
zieren. Die Spezifikationseinheit C1 spezifiziert den
Winkel der autonomen Arbeitsmaschine 10 in Bezug
auf die Ladestation ST durch eine arithmetische Ver-
arbeitung basierend auf den Zeitdifferenzinformatio-
nen der autonomen Arbeitsmaschine 10, die sich mit
einer vorbestimmten Bewegungsgeschwindigkeit ge-
radlinig bewegt. Außerdem kann sich die Spezifika-
tionseinheit C1 in einer ähnlichen Weise wie in der
ersten Ausführungsform auf eine Tabelle 801 bezie-
hen, und die Spezifikationseinheit C1 kann den Win-
kel der autonomen Arbeitsmaschine 10 basierend auf
der Verschiebung zwischen den gewonnenen Zeit-
spannen spezifizieren.

[0089] Wenn sich die autonome Arbeitsmaschine 10
geradlinig von dem Arbeitsbereich AR zu der Lade-
position der Ladestation ST bewegen soll, wird die
Spezifikationseinheit C1 den Winkel (zum Beispiel ei-
nen Winkel θR von Fig. 3B) der autonomen Arbeits-
maschine 10 im Hinblick auf die Ladestation basie-
rend auf einem Vergleich der Erfassungsergebnisse
der magnetischen Erfassungssensoren 66 spezifizie-
ren.

(Kartenkorrekturverarbeitung)

[0090] Fig. 10 ist eine schematische Ansicht zur Er-
klärung der Korrektur einer Karte MP. Wenn eine Ver-
schiebung des Winkels zwischen einer Spur (zum
Beispiel einer Spur 301 von Fig. 3B) zum Bewegen
von der Ladestation ST und einer Spur (zum Beispiel
einer Spur 302 von Fig. 3B), die zu der Ladestation
ST zurückkehrt, auftritt, wird die Form der Karte MP,
die basierend auf einem Spurfahrbetrieb erzeugt wur-
de, in einer Form (zum Beispiel eine verformte Karte
1010, die in Fig. 10 durch gestrichelte Linien ange-
zeigt ist) erkannt, die um die Größe der Verschiebung

zwischen den Spuren verformt ist, wenn die autono-
me Arbeitsmaschine das nächste Mal autonom fah-
ren und in dem Arbeitsbereich AR arbeiten soll.

[0091] Um eine verformte Formerkennung der Karte
MP, die aufgrund einer Verschiebung zwischen der
Spur zum Bewegen von der Ladestation ST zu dem
Arbeitsbereich und der Spur zum Bewegen von dem
Arbeitsbereich zu der Ladestation auftreten kann, zu
verhindern, wird eine Korrektureinheit C3 die Karte
MP basierend auf einer Differenz zwischen einem
Winkel (zum Beispiel einem Winkel θS von Fig. 3B),
der spezifiziert wird, wenn die autonome Arbeitsma-
schine 10 sich von der Ladeposition der Ladestati-
on ST zu dem Arbeitsbereich AR bewegt, und einem
Winkel (zum Beispiel dem Winkel θR von Fig. 3B),
der spezifiziert wird, wenn die autonome Arbeitsma-
schine sich von dem Arbeitsbereich AR zu der Lade-
position der Ladestation ST bewegt, korrigieren.

[0092] Das heißt, die Verschiebung des Winkels wird
basierend auf der Differenz zwischen den Winkeln
korrigiert, so dass die verformte Karte 1010, die durch
gestrichelte Linien angezeigt wird, in die Karte MP
zurückgeführt wird, die basierend auf dem Spurfahr-
betrieb erzeugt wurde. Da die Korrekturverarbeitung
durch die Korrektureinheit C3 ermöglichen wird, dass
die Karte MP, die basierend auf dem Spurfahrbe-
trieb erzeugt wurde, selbst in einem Fall, in dem ei-
ne Verschiebung der Spur aufgetreten ist, korrekt er-
kannt wird, kann eine Steuereinheit C4 einen autono-
men Fahrbetrieb in dem Arbeitsbereich AR basierend
auf der von der Korrektureinheit C3 korrigierten Karte
steuern.

<Dritte Ausführungsform>

[0093] Die erste Ausführungsform und die zweite
Ausführungsform haben die Anordnung einer autono-
men Arbeitsmaschine 10 zum Spezifizieren des Win-
kels der autonomen Arbeitsmaschine 10 in Bezug auf
eine Ladestation ST basierend auf einer gemesse-
nen Zeitdifferenz beschrieben. Diese Ausführungs-
form wird die Anordnung der autonomen Arbeitsma-
schine 10 zum Spezifizieren des Winkels der auto-
nomen Arbeitsmaschine 10 in Bezug auf die Lade-
station ST basierend auf einer Differenz zwischen
den magnetischen Feldstärken, die von einem lin-
ken magnetischen Erfassungssensor 66L und einem
rechten magnetischen Erfassungssensor 66R erfasst
werden, beschreiben.

[0094] Fig. 11 ist ein Diagramm, das die magne-
tischen Feldstärkeverteilungen, die von dem lin-
ken magnetischen Erfassungssensor 66L und dem
rechten magnetischen Erfassungssensor 66R erfasst
werden, beispielhaft darstellt. Eine Verteilung 1110
der magnetischen Feldstärken zeigt die Verteilung
der magnetischen Feldstärke, wenn der rechte ma-
gnetische Erfassungssensor 66R über einem Stati-
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onsdraht 84 positioniert ist, und das Bezugszeichen
H1 bezeichnet einen Spitzenwert (vorbestimmten
Wert) der Verteilung 1110 der magnetischen Feld-
stärke. Die magnetische Feldstärke H1 entspricht
dem vorbestimmten Wert der magnetischen Feldstär-
ke, der in der ersten Ausführungsform und der zwei-
ten Ausführungsform beschrieben wird.

[0095] Eine Verteilung 1111 der magnetischen Feld-
stärke zeigt die Verteilung der magnetischen Feld-
stärke des linken magnetischen Erfassungssensors
66L, und das Bezugszeichen H2 bezeichnet einen
Spitzenwert der Verteilung 1111 der magnetischen
Feldstärke. Da in dem Beispiel von Fig. 11 die Spur
der autonomen Arbeitsmaschine 10 geneigt ist, ist
der linke magnetische Erfassungssensor 66L noch
nicht an dem Stationsdraht 84 angekommen, selbst
wenn der rechte magnetische Erfassungssensor 66R
an dem Stationsdraht 84 angekommen ist. Folglich
ist der Spitzenwert H2 der Verteilung 1111 der ma-
gnetischen Feldstärke des linken magnetischen Er-
fassungssensors 66L niedriger als der Spitzenwert
H1 (vorbestimmte Wert) der Verteilung 1110 der ma-
gnetischen Feldstärke des rechten magnetischen Er-
fassungssensors 66R gezeigt.

[0096] Die Differenz zwischen dem Spitzenwert H1
(vorbestimmten Wert) der Verteilung 1110 der ma-
gnetischen Feldstärke und dem Spitzenwert H2 der
Verteilung 1111 der magnetischen Feldstärke kann
als eine Differenz ΔH gewonnen werden. In einem
Fall, in dem die Spur der autonomen Arbeitsmaschine
10 nicht geneigt ist, wird die Verteilung 1111 der ma-
gnetischen Feldstärke des linken magnetischen Er-
fassungssensors 66L ähnlich der Verteilung 1110 der
magnetischen Feldstärke des rechten magnetischen
Erfassungssensors 66R und die Differenz ΔH zwi-
schen den zwei magnetischen Feldstärken wird null.
Beachten Sie, dass die in Fig. 11 gezeigten Verteilun-
gen der magnetischen Feldstärken lediglich beispiel-
haft sind, und ein Fall, in dem die Verteilungen der
magnetischen Feldstärken des linken magnetischen
Erfassungssensors 66L und des rechten magneti-
schen Erfassungssensors 66R umgekehrt zu denen
von Fig. 11 sind, ist in einer ähnlichen Weise zu ver-
stehen.

(Winkelspezifikationsverarbeitung)

[0097] Wenn in dieser Ausführungsform die ma-
gnetische Feldstärke, die von einem magnetischen
Erfassungssensor der mehreren magnetischen Er-
fassungssensoren (dem linken magnetischen Erfas-
sungssensor 66L und dem rechten magnetischen
Erfassungssensor 66R) erfasst wird, einen vorbe-
stimmten Wert (zum Beispiel den Spitzenwert H1 von
Fig. 11) erreicht hat, spezifiziert eine Spezifikations-
einheit C1 den Winkel der autonomen Arbeitsmaschi-
ne 10 basierend auf einem Vergleich (einer Differenz)
des vorbestimmten Werts (H1) und der magnetischen

Feldstärke (zum Beispiel dem Spitzenwert H2 von
Fig. 11), die von dem anderen magnetischen Erfas-
sungssensor erfasst wird.

[0098] Fig. 12 ist ein Flussdiagramm zur Erklärung
des Verarbeitungsverfahrens, das von der autono-
men Arbeitsmaschine 10 gemäß der dritten Ausfüh-
rungsform ausgeführt wird. Das Verarbeitungsverfah-
ren von Fig. 12 wird unter der Gesamtsteuerung ei-
ner ECU 44 der in Fig. 2 gezeigten autonomen Ar-
beitsmaschine 10 ausgeführt.

[0099] Zuerst bestimmt die ECU 44 in Schritt S1201,
ob die magnetische Feldstärke, die von einem der
mehreren magnetischen Erfassungssensoren (dem
linken magnetischen Erfassungssensor 66L und dem
rechten magnetischen Erfassungssensor 66R) er-
fasst wurde, einen vorbestimmten Wert erreicht hat.
Wenn bestimmt wird, dass weder die magnetische
Feldstärke, die von dem linken magnetischen Erfas-
sungssensor 66L erfasst wird, noch die magnetische
Feldstärke, die von dem rechten magnetischen Er-
fassungssensor 66R erfasst wird, den vorbestimmten
Wert erreicht hat (Nein in Schritt S1201), wird diese
Verarbeitung erneut ausgeführt.

[0100] Wenn andererseits bestimmt wird, dass die
magnetische Feldstärke, die von einem magneti-
schen Erfassungssensor der linken und rechten ma-
gnetischen Erfassungssensoren erfasst wird, den
vorbestimmten Wert (zum Beispiel den Spitzenwert
H1 von Fig. 11) (Ja im Schritt 1201) erreicht hat, rückt
das Verfahren zu Schritt S1202 vor.

[0101] In Schritt S1202 gewinnt die ECU 44 die ma-
gnetische Feldstärke (zum Beispiel den Spitzenwert
H2 von Fig. 11), die von dem anderen magnetischen
Erfassungssensor erfasst wird.

[0102] Anschließend spezifiziert die Spezifikations-
einheit C1 in Schritt S1203 basierend auf einem Ver-
gleich (der magnetischen Feldstärkedifferenz) des
vorbestimmten Werts und der magnetischen Feld-
stärke, die von dem anderen magnetischen Erfas-
sungssensor erfasst wird, den Winkel der autonomen
Arbeitsmaschine 10.

[0103] Fig. 13 ist eine Ansicht, die eine Tabelle
1301, in der jeder magnetischen Feldstärkedifferenz
ein Winkel zugeordnet ist, beispielhaft darstellt. Die
Spezifikationseinheit C1 kann zum Beispiel die Ta-
belle 1301, die, wie in Fig. 13 gezeigt, jeder magneti-
schen Feldstärke einen Winkel zuordnet, verwenden,
um den Winkel der autonomen Arbeitsmaschine 10
in Bezug auf die Ladestation ST zu spezifizieren.

[0104] Ein Speicher 44c (eine Speichereinheit) in der
ECU 44 speichert die Tabelle 1301 ( Fig. 13), wel-
che die Differenz zwischen dem vorbestimmten Wert
und der magnetischen Feldstärke, die von dem an-
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deren magnetischen Erfassungssensor erfasst wird,
dem Winkel der autonomen Arbeitsmaschine 10 zu-
ordnet. Die Spezifikationseinheit C1 kann sich auf die
Tabelle 1301 beziehen und den Winkel der autono-
men Arbeitsmaschine basierend auf einer Differenz
zwischen dem vorbestimmten Wert und der magne-
tischen Feldstärke, die von dem anderen magneti-
schen Erfassungssensor erfasst wird, spezifizieren.

<Zusammenfassung von Ausführungsformen>

[0105] Anordnung 1. Eine autonome Arbeitsmaschi-
ne gemäß der vorstehend beschriebenen Ausfüh-
rungsform ist eine autonome Arbeitsmaschine (zum
Beispiel 10 von Fig. 1), die in einem Arbeitsbereich
(zum Beispiel AR von Fig. 3A) arbeitet, während sie
in dem Arbeitsbereich autonom fährt, dadurch ge-
kennzeichnet, dass sie aufweist:

mehrere magnetische Erfassungssensoren
(zum Beispiel 66L, 66R von Fig. 5), von denen
jeder konfiguriert ist, um während der Energie-
speisung eines Stationsdrahts (zum Beispiel 84
von Fig. 3B), der konfiguriert ist, um die autono-
me Arbeitsmaschine (10) zu einer Ladestation
(zum Beispiel ST von Fig. 4) zur Energieversor-
gung zu führen, ein Magnetfeld zu erfassen; und

eine Spezifikationseinheit (zum Beispiel C1 von
Fig. 2), die konfiguriert ist, um, wenn die auto-
nome Arbeitsmaschine (10) sich von einer La-
deposition der Ladestation (ST) zu dem Arbeits-
bereich (AR) bewegen soll, oder wenn sich die
autonome Arbeitsmaschine von dem Arbeitsbe-
reich (AR) zu der Ladeposition bewegen soll,
einen Winkel der autonomen Arbeitsmaschine
(10) in Bezug auf die Ladestation (ST) basie-
rend auf einem Vergleich von Erfassungsergeb-
nissen der magnetischen Erfassungssensoren
(66L, 66R) zu spezifizieren.

[0106] Gemäß der autonomen Arbeitsmaschine der
Anordnung 1 kann der Winkel der autonomen Ar-
beitsmaschine in Bezug auf die Ladestation spezifi-
ziert werden. Als ein Ergebnis kann die Genauigkeit
der Positionserkennung verbessert werden, und die
Karte kann, selbst wenn sich die Spur verschoben
hat, korrekt erkannt werden.

[0107] Anordnung 2. Wenn sich die autonome Ar-
beitsmaschine (10) bei der autonomen Arbeitsma-
schine gemäß der vorstehend beschriebenen Aus-
führungsform von der Ladeposition der Ladestati-
on (ST) zu dem Arbeitsbereich (AR) bewegen soll,
gewinnt die Spezifikationseinheit (C1) für jeden der
mehreren magnetischen Erfassungssensoren (66L,
66R) eine Zeitspanne von dem Start der Bewegung
der autonomen Arbeitsmaschine (10) bis eine ma-
gnetische Feldstärke, die von dem magnetischen Er-
fassungssensor erfasst wird, einen vorbestimmten
Wert erreicht, und spezifiziert den Winkel der autono-

men Arbeitsmaschine (10) in Bezug auf die Ladesta-
tion (ST) basierend auf einer Verschiebung zwischen
den gewonnenen Zeitspannen.

[0108] Wenn sich die autonome Arbeitsmaschine
gemäß der autonomen Arbeitsmaschine der Anord-
nung 2 von der Ladeposition der Ladestation zu dem
Arbeitsbereich bewegen soll, kann der Winkel der au-
tonomen Arbeitsmaschine in Bezug auf die Ladesta-
tion basierend auf einer Verschiebung zwischen den
gewonnenen Zeitspannen spezifiziert werden.

[0109] Anordnung 3. Wenn die autonome Arbeits-
maschine (10) sich bei der autonomen Arbeitsma-
schine gemäß der vorstehend beschriebenen Aus-
führungsform von dem Arbeitsbereich (AR) zu der
Ladeposition der Ladestation (ST) bewegen soll, ge-
winnt die Spezifikationseinheit (C1) für jeden der
mehreren magnetischen Erfassungssensoren (66L,
66R) eine Zeitspanne von dem Start der Bewegungs-
steuerung zur Rückführung zu der Ladestation (ST)
bis eine magnetische Feldstärke, die von dem ma-
gnetischen Erfassungssensor erfasst wird, einen vor-
bestimmten Wert erreicht, und spezifiziert den Win-
kel der autonomen Arbeitsmaschine (10) in Bezug auf
die Ladestation (ST) basierend auf einer Verschie-
bung zwischen den gewonnenen Zeitspannen.

[0110] Wenn sich die autonome Arbeitsmaschine
gemäß der autonomen Arbeitsmaschine der Anord-
nung 3 von dem Arbeitsbereich zu der Ladeposition
der Ladestation bewegen soll, kann der Winkel der
autonomen Arbeitsmaschine in Bezug auf die Lade-
station basierend auf einer Verschiebung zwischen
den gewonnenen Zeitspannen spezifiziert werden.

[0111] Anordnung 4. Wenn in der autonomen Ar-
beitsmaschine gemäß der vorstehend beschriebe-
nen Ausführungsform eine magnetische Feldstärke,
die von einem ersten magnetischen Erfassungssen-
sor der mehreren magnetischen Erfassungssensoren
(66L, 66R) erfasst wird, einen vorbestimmten Wert
erreicht hat, spezifiziert die Spezifikationseinheit (C1)
basierend auf einem Vergleich des vorbestimmten
Werts und einer magnetischen Feldstärke, die von ei-
nem weiten magnetischen Erfassungssensor erfasst
wird, den Winkel der autonomen Arbeitsmaschine
(10) in Bezug auf die Ladestation (ST).

[0112] Gemäß der autonomen Arbeitsmaschine der
Anordnung 4 kann der Winkel der autonomen Ar-
beitsmaschine in Bezug auf die Ladestation basie-
rend auf einem Vergleich (der Differenz) der magne-
tischen Feldstärken, die von den mehreren magne-
tischen Erfassungssensoren erfasst werden, spezifi-
ziert werden.

[0113] Anordnung 5. In der autonomen Arbeitsma-
schine gemäß der vorstehend beschriebenen Aus-
führungsform kann jeder der mehreren magnetischen
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Erfassungssensoren (66L, 66R) ferner während der
Energiespeisung eines Bereichsdrahts (zum Beispiel
82 von Fig. 3A), der entlang eines Umfangs des Ar-
beitsbereichs (AR) installiert ist, ein Magnetfeld erfas-
sen, und
die autonome Arbeitsmaschine (10) startet die Bewe-
gung von der Ladeposition der Ladestation (ST), fährt
basierend auf dem Magnetfeld des Bereichsdrahts
(82) entlang des Umfangs des Arbeitsbereichs (AR)
und kehrt zu der Ladeposition der Ladestation (ST)
zurück.

[0114] Anordnung 6. Die autonome Arbeitsmaschi-
ne gemäß der vorstehend beschriebenen Ausfüh-
rungsform ist dadurch gekennzeichnet, dass sie fer-
ner aufweist:

eine Erzeugungseinheit (zum Beispiel C2 von
Fig. 2), die konfiguriert ist, um basierend auf Po-
sitionsinformationen, die während der Fahrt ent-
lang des Umfangs des Arbeitsbereichs (AR) ei-
ne Karte (zum Beispiel MP von Fig. 6), die eine
Form des Arbeitsbereichs (AR) zeigt, zu erzeu-
gen; und

eine Korrektureinheit (zum Beispiel C3 von
Fig. 2), die konfiguriert ist, um die Karte (MP)
basierend auf einer Differenz zwischen einem
Winkel, der spezifiziert wird, wenn die autono-
me Arbeitsmaschine (10) sich von der Ladepo-
sition der Ladestation (ST) zu dem Arbeitsbe-
reich bewegt, und einem Winkel, der spezifiziert
wird, wenn die autonome Arbeitsmaschine sich
von dem Arbeitsbereich (AR) zu der Ladepositi-
on bewegt, zu korrigieren.

[0115] Selbst ein Fall, in dem eine Verschiebung
zwischen der Spur zum Bewegen von der Ladestati-
on zu dem Arbeitsbereich und der Spur zum Bewe-
gen von dem Arbeitsbereich zu der Ladestation auf-
tritt, kann die Karte gemäß der autonomen Arbeits-
maschine der Anordnung 5 und der Anordnung 6 kor-
rekt erkannt werden, indem eine Korrekturverarbei-
tung durchgeführt wird.

[0116] Anordnung 7. Wenn sich die autonome Ar-
beitsmaschine (10) in der autonomen Arbeitsmaschi-
ne gemäß der vorstehenden Ausführungsform gerad-
linig von der Ladeposition der Ladestation (ST) zu
dem Arbeitsbereich (AR) bewegen soll, spezifiziert
die Spezifikationseinheit (C1) basierend auf einem
Vergleich von Erfassungsergebnissen der magneti-
schen Erfassungssensoren (66L, 66R) den Winkel
der autonomen Arbeitsmaschine (10) in Bezug auf
die Ladestation (ST), und
wenn sich die autonome Arbeitsmaschine (10) ge-
radlinig von dem Arbeitsbereich (AR) zu der Lade-
position bewegen soll, spezifiziert die Spezifikations-
einheit den Winkel der autonomen Arbeitsmaschine
(10) in Bezug auf die Ladestation (ST) basierend

auf dem Vergleich der Erfassungsergebnisse der ma-
gnetischen Erfassungssensoren (66L, 66R).

[0117] Gemäß der autonomen Arbeitsmaschine der
Anordnung 7 kann der Winkel der autonomen Ar-
beitsmaschine in Bezug auf die Ladestation spezifi-
ziert werden. Als ein Ergebnis kann die Genauigkeit
der Positionserkennung verbessert werden und die
Karte kann, selbst wenn sich die Spur verschoben
hat, korrekt erkannt werden.

[0118] Anordnung 8. Die autonome Arbeitsmaschi-
ne gemäß der vorstehend beschriebenen Ausfüh-
rungsform ist dadurch gekennzeichnet, dass sie fer-
ner aufweist:

eine Steuereinheit (zum Beispiel C4 von Fig. 2),
die konfiguriert ist, um basierend auf der korri-
gierten Karte einen autonomen Fahrbetrieb in
dem Arbeitsbereich zu steuern.

[0119] Gemäß der autonomen Arbeitsmaschine der
Anordnung 8 kann der autonome Fahrbetrieb in dem
Arbeitsbereich basierend auf der korrigierten Karte
durchgeführt werden.

[0120] Anordnung 9. Die autonome Arbeitsmaschi-
ne gemäß der vorstehend beschriebenen Ausfüh-
rungsform weist ferner eine Speichereinheit (zum
Beispiel 44c von Fig. 2) auf, die konfiguriert ist, um
eine Tabelle (zum Beispiel 801 von Fig. 8) zu spei-
chern, die den Winkel der autonomen Arbeitsmaschi-
ne (10) der Zeitdifferenz zwischen den Zeitspannen
bis die magnetischen Feldstärken, die von den meh-
reren magnetischen Erfassungssensoren (66L, 66R)
erfasst werden, den vorbestimmten Wert erreichen,
zuordnet, und die Spezifikationseinheit (C1) bezieht
sich auf die Tabelle (801) und spezifiziert den Winkel
der autonomen Arbeitsmaschine (10) basierend auf
einer Verschiebung der gewonnenen Zeitspannen.

[0121] Gemäß der autonomen Arbeitsmaschine der
Anordnung 9 kann der Winkel der autonomen Ar-
beitsmaschine in Bezug auf die Ladestation basie-
rend auf einer Verschiebung zwischen den gewonne-
nen Zeitspannen spezifiziert werden.

[0122] Anordnung 10. Die autonome Arbeitsmaschi-
ne gemäß der vorstehend beschriebenen Ausfüh-
rungsform weist ferner eine Speichereinheit (zum
Beispiel 44c von Fig. 2) auf, die konfiguriert ist, um
eine Tabelle (zum Beispiel 1301 von Fig. 13) zu spei-
chern, die den Winkel der autonomen Arbeitsmaschi-
ne der Differenz zwischen dem vorbestimmten Wert
und der magnetischen Feldstärke, die von dem zwei-
ten magnetischen Erfassungssensor erfasst wird, zu-
ordnet, und
die Spezifikationseinheit (C1) bezieht sich auf die Ta-
belle (1301) und spezifiziert den Winkel der auto-
nomen Arbeitsmaschine basierend auf der Differenz
zwischen dem vorbestimmten Wert und der magne-
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tischen Feldstärke, die von dem zweiten magneti-
schen Erfassungssensor erfasst wird.

[0123] Gemäß der autonomen Arbeitsmaschine der
Anordnung 10 kann der Winkel der autonomen Ar-
beitsmaschine in Bezug auf die Ladestation basie-
rend auf einem Vergleich (einer Differenz) von Ma-
gnetfeldstärken, die von den mehreren magnetischen
Erfassungssensoren erfasst werden, spezifiziert wer-
den.

[0124] Anordnung 11. Ein autonomes Arbeitssystem
gemäß der vorstehend beschriebenen Ausführungs-
form ist ein autonomes Arbeitssystem, das eine auto-
nome Arbeitsmaschine (zum Beispiel 10 von Fig. 1),
die konfiguriert ist, um in einem Arbeitsbereich (AR)
zu arbeiten, während sie in dem Arbeitsbereich au-
tonom fährt, und eine Ladestation (zum Beispiel ST
von Fig. 4), die konfiguriert ist, um Energie an die au-
tonome Arbeitsmaschine (10) zu liefern, umfasst, da-
durch gekennzeichnet, dass
die Ladestation (ST) bewirkt, dass ein Strom in einem
Stationsdraht (zum Beispiel 84 von Fig. 3B) fließt,
der derart angeordnet ist, dass ein Abstand von ei-
ner Referenzposition (zum Beispiel dem Punkt P von
Fig. 3B) der Ladestation (ST) nicht konstant ist, um
ein Magnetfeld zum Führen der autonomen Arbeits-
maschine (10) zu der Ladestation (ST) zu erzeugen,
und
die autonome Arbeitsmaschine (10) weist auf:

mehrere magnetische Erfassungssensoren
(zum Beispiel 66L, 66R von Fig. 5), von denen
jeder konfiguriert ist, um während der Energie-
speisung des Stationsdrahts (84) das Magnet-
feld zu erfassen, und

eine Spezifikationseinheit (zum Beispiel C1 von
Fig. 2), die konfiguriert ist, um, wenn die auto-
nome Arbeitsmaschine (10) sich von einer La-
deposition der Ladestation (ST) zu dem Arbeits-
bereich (AR) bewegen soll, oder wenn sich die
autonome Arbeitsmaschine von dem Arbeitsbe-
reich (AR) zu der Ladeposition bewegen soll,
einen Winkel der autonomen Arbeitsmaschine
(10) in Bezug auf die Ladestation (ST) basie-
rend auf einem Vergleich von Erfassungsergeb-
nissen der magnetischen Erfassungssensoren
(66L, 66R) zu spezifizieren.

[0125] Gemäß dem autonomen Arbeitssystem der
Anordnung 11 kann der Winkel der autonomen Ar-
beitsmaschine in Bezug auf die Ladestation spezifi-
ziert werden. Als ein Ergebnis kann die Erkennungs-
genauigkeit der Position verbessert werden, und die
Karte kann, selbst wenn die Spur sich verschoben
hat, korrekt erkannt werden.

[0126] Anordnung 12. In dem autonomen Arbeits-
system gemäß der vorstehend beschriebenen Aus-
führungsform ist der Stationsdraht (84) dadurch ge-

kennzeichnet, dass er einen ersten Stationsdrahtab-
schnitt (zum Beispiel 84a von Fig. 3B), der in ei-
ner Richtung angeordnet ist, welche die Ladestati-
on (ST) in dem Arbeitsbereich (AR) schneidet, und
einen zweiten Stationsdrahtabschnitt (zum Beispiel
84b von Fig. 3B), der in einer Richtung angeordnet
ist, welche die Ladestation (ST) nicht schneidet, um-
fasst, und der Stationsdraht hat eine rechteckige Ver-
drahtungsstruktur, in welcher der erste Stationsdraht-
abschnitt (84a) länger als der zweite Stationsdraht-
abschnitt (84b) ist.

[0127] Wenn sich das autonome Arbeitssystem ge-
mäß dem autonomen Arbeitssystem der Anordnung
12 über dem ersten Stationsdrahtabschnitt (der lan-
gen Seite des Rechtecks) des Stationsdrahts bewe-
gen soll, ist es möglich, zu verhindern, dass die ma-
gnetischen Erfassungssensoren durch das Magnet-
feld von der Seite des kurzen Drahtabschnitts (der
kurzen Seite des Rechtecks) des Stationsdrahts be-
einflusst werden. Als ein Ergebnis kann die autonome
Arbeitsmaschine den Winkel der autonomen Arbeits-
maschine in Bezug auf die Ladestation basierend auf
einer Verschiebung zwischen den gewonnenen Zeit-
spannen spezifizieren. Alternativ kann die autonome
Arbeitsmaschine den Winkel der autonomen Arbeits-
maschine in Bezug auf die Ladestation basierend auf
einem Vergleich (einer Differenz) der magnetischen
Feldstärken, die von den mehreren magnetischen Er-
fassungssensoren erfasst werden, spezifizieren.

[0128] Anordnung 13. Ein Verfahren zur Steuerung
einer autonomen Arbeitsmaschine gemäß der vorste-
hend beschriebenen Ausführungsform ist ein Verfah-
ren zur Steuerung einer autonomen Arbeitsmaschi-
ne (zum Beispiel 10 von Fig. 1), die in einem Ar-
beitsbereich (zum Beispiel AR von Fig. 3A) arbei-
tet, während sie in dem Arbeitsbereich autonom fährt,
und weist mehrere magnetische Erfassungssensoren
(zum Beispiel 66L, 66R von Fig. 5) auf, von denen je-
der konfiguriert ist, um während der Energiespeisung
eines Stationsdrahts (zum Beispiel 84 von Fig. 3B)
zum Führen der autonomen Arbeitsmaschine zu ei-
ner Ladestation (zum Beispiel ST von Fig. 4) zur En-
ergieversorgung ein Magnetfeld zu erfassen, wobei
das Verfahren dadurch gekennzeichnet ist, dass es
aufweist:

einen Spezifikationsschritt, um, wenn die auto-
nome Arbeitsmaschine (10) sich von einer La-
deposition der Ladestation (ST) zu dem Arbeits-
bereich (AR) bewegen soll, oder wenn die au-
tonome Arbeitsmaschine sich von dem Arbeits-
bereich (AR) zu der Ladeposition bewegen soll,
einen Winkel der autonomen Arbeitsmaschine
(10) in Bezug auf die Ladestation (ST) basie-
rend auf einem Vergleich von Erfassungsergeb-
nissen der magnetischen Erfassungssensoren
(66L, 66R) zu spezifizieren.
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[0129] Gemäß dem Verfahren zur Steuerung der au-
tonomen Arbeitsmaschine der Anordnung 13 kann
der Winkel der autonomen Arbeitsmaschine in Bezug
auf die Ladestation spezifiziert werden. Als ein Ergeb-
nis kann die Erkennungsgenauigkeit der Position ver-
bessert werden, und die Karte kann, selbst wenn die
Spur sich verschoben hat, korrekt erkannt werden.

[0130] Anordnung 14. Ein Programm gemäß der
vorstehend beschriebenen Ausführungsform bewirkt,
dass ein Computer als jede Einheit einer autonomen
Arbeitsmaschine arbeitet, die in einer der Anordnun-
gen 1 bis 10 definiert ist.

[0131] Gemäß dem Programm der Anordnung 14
kann die Funktion der autonomen Arbeitsmaschine
gemäß der vorliegenden Erfindung durch einen Com-
puter implementiert werden.

[0132] Die vorliegende Erfindung ist nicht auf die
vorstehenden Ausführungsformen beschränkt, und
vielfältige Änderungen und Modifikationen können in-
nerhalb des Geists und Schutzbereichs der vorlie-
genden Erfindung vorgenommen werden. Um die Öf-
fentlichkeit über den Schutzbereich der vorliegenden
Erfindung zu unterrichten, werden daher die folgen-
den Patentansprüche erhoben.

Bezugszeichenliste

10: autonome Arbeitsmaschine,

82: Bereichsdraht,

84: Stationsdraht,

AR: Arbeitsbereich,

C1: Spezifikationseinheit,

C2: Erzeugungseinheit,

C3: Korrektureinheit,

C4: Steuereinheit,

ST: Ladestation

Patentansprüche

1.    Autonome Arbeitsmaschine, die in einem Ar-
beitsbereich arbeitet, während sie in dem Arbeitsbe-
reich autonom fährt, dadurch gekennzeichnet, dass
sie aufweist:
mehrere magnetische Erfassungssensoren, von de-
nen jeder konfiguriert ist, um während der Energie-
speisung eines Stationsdrahts, der konfiguriert ist,
um die autonome Arbeitsmaschine zu einer Ladesta-
tion zur Energieversorgung zu führen, ein Magnetfeld
zu erfassen; und
eine Spezifikationseinheit, die konfiguriert ist, um,
wenn die autonome Arbeitsmaschine sich von einer
Ladeposition der Ladestation zu dem Arbeitsbereich
bewegen soll, oder

wenn sich die autonome Arbeitsmaschine von dem
Arbeitsbereich zu der Ladeposition bewegen soll, ei-
nen Winkel der autonomen Arbeitsmaschine in Be-
zug auf die Ladestation basierend auf einem Ver-
gleich von Erfassungsergebnissen der magnetischen
Erfassungssensoren zu spezifizieren.

2.   Autonome Arbeitsmaschine nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass, wenn die autono-
me Arbeitsmaschine sich von der Ladeposition der
Ladestation zu dem Arbeitsbereich bewegen soll,
die Spezifikationseinheit für jeden der mehreren ma-
gnetischen Erfassungssensoren eine Zeitspanne von
dem Start der Bewegung der autonomen Arbeitsma-
schine bis eine magnetische Feldstärke, die von dem
magnetischen Erfassungssensor erfasst wird, einen
vorbestimmten Wert erreicht, gewinnt, und
den Winkel der autonomen Arbeitsmaschine in Be-
zug auf die Ladestation basierend auf einer Verschie-
bung zwischen den gewonnenen Zeitspannen spezi-
fiziert.

3.   Autonome Arbeitsmaschine nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass, wenn die autono-
me Arbeitsmaschine sich von dem Arbeitsbereich zu
der Ladeposition der Ladestation bewegen soll,
die Spezifikationseinheit für jeden der mehreren ma-
gnetischen Erfassungssensoren eine Zeitspanne von
dem Start der Bewegungssteuerung zur Rückführung
zu der Ladestation bis eine magnetische Feldstär-
ke, die von dem magnetischen Erfassungssensor er-
fasst wird, einen vorbestimmten Wert erreicht, ge-
winnt, und
den Winkel der autonomen Arbeitsmaschine in Be-
zug auf die Ladestation basierend auf einer Verschie-
bung zwischen den gewonnenen Zeitspannen spezi-
fiziert.

4.   Autonome Arbeitsmaschine nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass, wenn eine ma-
gnetische Feldstärke, die von einem ersten magne-
tischen Erfassungssensor der mehreren magneti-
schen Erfassungssensoren erfasst wird, einen vorbe-
stimmten Wert erreicht hat, die Spezifikationseinheit
basierend auf einem Vergleich des vorbestimmten
Werts und einer magnetischen Feldstärke, die von ei-
nem weiten magnetischen Erfassungssensor erfasst
wird, den Winkel der autonomen Arbeitsmaschine in
Bezug auf die Ladestation spezifiziert.

5.  Autonome Arbeitsmaschine nach einem der An-
sprüche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass je-
der der mehreren magnetischen Erfassungssenso-
ren ferner während der Energiespeisung eines Be-
reichsdrahts, der entlang eines Umfangs des Arbeits-
bereichs installiert ist, ein Magnetfeld erfassen kann,
und
die autonome Arbeitsmaschine die Bewegung von
der Ladeposition der Ladestation startet, basierend
auf dem Magnetfeld des Bereichsdrahts entlang des
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Umfangs des Arbeitsbereichs fährt und zu der Lade-
position der Ladestation zurückkehrt.

6.   Autonome Arbeitsmaschine nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet, dass sie ferner aufweist:
eine Erzeugungseinheit, die konfiguriert ist, um ba-
sierend auf Positionsinformationen, die während der
Fahrt entlang des Umfangs des Arbeitsbereichs eine
Karte, die eine Form des Arbeitsbereichs zeigt, zu er-
zeugen; und
eine Korrektureinheit, die konfiguriert ist, um die Kar-
te basierend auf einer Differenz zwischen einem Win-
kel, der spezifiziert wird, wenn die autonome Arbeits-
maschine sich von der Ladeposition der Ladestation
zu dem Arbeitsbereich bewegt, und einem Winkel,
der spezifiziert wird, wenn die autonome Arbeitsma-
schine sich von dem Arbeitsbereich zu der Ladeposi-
tion bewegt, zu korrigieren.

7.  Autonome Arbeitsmaschine nach einem der An-
sprüche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass,
wenn sich die autonome Arbeitsmaschine geradlinig
von der Ladeposition der Ladestation zu dem Arbeits-
bereich bewegen soll, die Spezifikationseinheit ba-
sierend auf einem Vergleich von Erfassungsergeb-
nissen der magnetischen Erfassungssensoren den
Winkel der autonomen Arbeitsmaschine in Bezug auf
die Ladestation spezifiziert, und wenn sich die auto-
nome Arbeitsmaschine geradlinig von dem Arbeits-
bereich zu der Ladeposition bewegen soll, die Spe-
zifikationseinheit den Winkel der autonomen Arbeits-
maschine in Bezug auf die Ladestation basierend
auf dem Vergleich der Erfassungsergebnisse der ma-
gnetischen Erfassungssensoren spezifiziert.

8.   Autonome Arbeitsmaschine nach Anspruch 6,
dadurch gekennzeichnet, dass sie ferner aufweist:
eine Steuereinheit, die konfiguriert ist, um basierend
auf der korrigierten Karte einen autonomen Fahrbe-
trieb in dem Arbeitsbereich zu steuern.

9.    Autonome Arbeitsmaschine nach Anspruch 2
oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass sie ferner
aufweist:
eine Speichereinheit, die konfiguriert ist, um eine
Tabelle zu speichern, die den Winkel der autono-
men Arbeitsmaschine der Zeitdifferenz zwischen den
Zeitspannen bis die magnetischen Feldstärken, die
von den mehreren magnetischen Erfassungssenso-
ren erfasst werden, den vorbestimmten Wert errei-
chen, zuordnet, und
die Spezifikationseinheit bezieht sich auf die Tabelle
und spezifiziert den Winkel der autonomen Arbeits-
maschine basierend auf einer Verschiebung der ge-
wonnenen Zeitspannen.

10.  Autonome Arbeitsmaschine nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, dass sie ferner aufweist:
eine Speichereinheit, die konfiguriert ist, um eine Ta-
belle zu speichern, die den Winkel der autonomen

Arbeitsmaschine der Differenz zwischen dem vorbe-
stimmten Wert und der magnetischen Feldstärke, die
von dem zweiten magnetischen Erfassungssensor
erfasst wird, zuordnet, und
die Spezifikationseinheit bezieht sich auf die Tabelle
und spezifiziert den Winkel der autonomen Arbeits-
maschine basierend auf der Differenz zwischen dem
vorbestimmten Wert und der magnetischen Feldstär-
ke, die von dem zweiten magnetischen Erfassungs-
sensor erfasst wird.

11.  Autonomes Arbeitssystem, das eine autonome
Arbeitsmaschine, die konfiguriert ist, um in einem Ar-
beitsbereich zu arbeiten, während sie in dem Arbeits-
bereich autonom fährt, und eine Ladestation, die kon-
figuriert ist, um Energie an die autonome Arbeitsma-
schine zu liefern, umfasst, dadurch gekennzeich-
net, dass
die Ladestation bewirkt, dass ein Strom in einem Sta-
tionsdraht fließt, der derart angeordnet ist, dass ein
Abstand von einer Referenzposition der Ladestation
nicht konstant ist, um ein Magnetfeld zum Führen der
autonomen Arbeitsmaschine zu der Ladestation zu
erzeugen, und
die autonome Arbeitsmaschine aufweist:
mehrere magnetische Erfassungssensoren, von de-
nen jeder konfiguriert ist, um während der Energie-
speisung des Stationsdrahts das Magnetfeld zu er-
fassen, und
eine Spezifikationseinheit, die konfiguriert ist, um,
wenn die autonome Arbeitsmaschine sich von einer
Ladeposition der Ladestation zu dem Arbeitsbereich
bewegen soll, oder
wenn sich die autonome Arbeitsmaschine von dem
Arbeitsbereich zu der Ladeposition bewegen soll, ei-
nen Winkel der autonomen Arbeitsmaschine in Be-
zug auf die Ladestation basierend auf einem Ver-
gleich von Erfassungsergebnissen der magnetischen
Erfassungssensoren zu spezifizieren.

12.  Autonomes Arbeitssystem nach Anspruch 11,
dadurch gekennzeichnet, dass der Stationsdraht ei-
nen ersten Stationsdrahtabschnitt, der in einer Rich-
tung angeordnet ist, welche die Ladestation in dem
Arbeitsbereich schneidet, und einen zweiten Stati-
onsdrahtabschnitt, der in einer Richtung angeordnet
ist, welche die Ladestation nicht schneidet, umfasst,
und
der Stationsdraht eine rechteckige Verdrahtungs-
struktur hat, in welcher der erste Stationsdrahtab-
schnitt länger als der zweite Stationsdrahtabschnitt
ist.

13.  Verfahren zur Steuerung einer autonomen Ar-
beitsmaschine, die in einem Arbeitsbereich arbeitet,
während sie in dem Arbeitsbereich autonom fährt,
und mehrere magnetische Erfassungssensoren auf-
weist, von denen jeder konfiguriert ist, um während
der Energiespeisung eines Stationsdrahts zum Füh-
ren der autonomen Arbeitsmaschine zu einer Lade-
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station zur Energieversorgung ein Magnetfeld zu er-
fassen, wobei das Verfahren dadurch gekennzeich-
net ist, dass es aufweist:
einen Spezifikationsschritt, um, wenn die autonome
Arbeitsmaschine sich von einer Ladeposition der La-
destation zu dem Arbeitsbereich bewegen soll, oder
wenn die autonome Arbeitsmaschine sich von dem
Arbeitsbereich zu der Ladeposition bewegen soll, ei-
nen Winkel der autonomen Arbeitsmaschine in Be-
zug auf die Ladestation basierend auf einem Ver-
gleich von Erfassungsergebnissen der magnetischen
Erfassungssensoren zu spezifizieren.

14.  Programm, um zu bewirken, dass ein Compu-
ter als jede Einheit einer autonomen Arbeitsmaschi-
ne, die in einem der Ansprüche 1 bis 10 definiert ist,
arbeitet.

Es folgen 10 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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