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Beschreibung
QUERVERWEIS AUF VERWANDTE ANMELDUNG

[0001] Diese Anmeldung beansprucht den Vorteil
und die Prioritat der vorlaufigen US-Anmeldung Nr.
63/483,639, eingereicht am 7. Februar 2023und mit
dem Titel ,SYSTEM AND METHOD FOR GLO-
BALLY WAKING UP A FLEET OF AUTONOMOUS
GUIDED VEHICLES®, deren Inhalte in diese Schrift
durch vollumfangliche Bezugnahme einbezogen
sind.

GEBIET

[0002] Die vorliegende Offenbarung betrifft Systeme
und Verfahren zum ferngesteuerten Aktivieren einer
Flotte von autonomen gefiuihrten Fahrzeugen.

HINTERGRUND

[0003] Die Aussagen in diesem Abschnitt stellen
lediglich Hintergrundinformationen betreffend die
vorliegende Offenbarung bereit und stellen mdgli-
cherweise nicht den Stand der Technik dar.

[0004] Autonome gefuhrte Fahrzeuge (autonomous
guided vehicles - AGVs) werden im Allgemeinen ver-
wendet, um Material oder ein Produkt durch eine Fer-
tigungsanlage zu transportieren. Zum Beispiel wer-
den AGVs eingesetzt, um Teile durch eine Anlage
Uberzusetzen oder sie durch einen Montageprozess
der Fertigungsanlage zu beférdern. Die Gréf3e einer
AGV-Flotte kann von der GroRe oder dem Umfang
der autonomen Material-/Teile-/Produkthandhabung
abhangen.

[0005] AGVs kdnnen am Ende einer Produktions-
schicht und vor einer langeren Produktionsausfallzeit
(z. B. an Wochenenden, Feiertagen, Abschaltungen
usw.) abgeschaltet werden, um die Batterie zu scho-
nen. AGVs kénnen entweder manuell, einzeln oder
zentral Uber ein Flottenverwaltungssystem abge-
schaltet werden. Das Einschalten der AGVs, bevor
die Produktion wiederaufgenommen wird, nimmt j
edoch mit zunehmender Flottengrolle der AGVs
zunehmend Zeit in Anspruch.

[0006] Die vorliegende Offenbarung adressiert
diese und andere Problemen betreffend das Aktivie-
ren der Flotte von AGVs.

KURZDARSTELLUNG

[0007] Dieser Abschnitt stellt eine allgemeine Kurz-
darstellung der Offenbarung bereit und ist keine
umfassende Offenbarung ihres vollstandigen
Umfangs oder all ihrer Merkmale.
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[0008] Die vorliegende Offenbarung stellt ein Ver-
fahren bereit, das Folgendes umfasst: Aktivieren
eines Aktivierungsmoduls eines autonomen gefuihr-
ten Fahrzeugs (autonomous guided vehicle - AGV),
wenn das AGV in einem Standby-Zustand betrieben
wird; Bestimmen, durch das Aktivierungsmodul, ob
ein globaler Aktivierungsbefehl durch ein Flottenver-
waltungssystem gesendet wurde; und Aktivieren
eines dem AGV zugeordneten Ein-Zustands als
Reaktion auf das Bestimmen, dass der globale Akti-
vierungsbefehl durch das Flottenverwaltungssystem
gesendet wurde; wobei das Aktivierungsmodul an
eine erste Niedrigleistungsschaltung gekoppelt ist,
die dem AGV zugeordnet ist, und wobei der globale
Aktivierungsbefehl Uber ein Ultrabreitbandnetzwerk,
Bluetooth®, WIFI, ein CV2X-Protokoll, ein o&ffentli-
ches Mobilfunknetz oder ein privates Mobilfunknetz
gesendet wird; wobei das Aktivieren des dem AGV
zugeordneten Ein-Zustands ferner Folgendes
umfasst: Veranlassen, dass das Aktivierungsmodul
Uber eine dem AGV zugeordnete Hauptleistungs-
quelle geladen wird, wobei die erste Niedrigleis-
tungsschaltung an die Hauptleistungsquelle gekop-
pelt ist; ferner umfassend: Aktivieren des Standby-
Zustands, der dem AGV zugeordnet ist, als Reaktion
auf einen globalen Abschaltbefehl, der durch das
Flottenverwaltungssystem gesendet wird; Aktivieren
des Aktivierungsmoduls, wobei das Aktivierungsmo-
dul durch eine Hilfsleistungsquelle mit Leistung ver-
sorgt wird; Bestimmen, ob der globale Aktivierungs-
befehl durch das Flottenverwaltungssystem
gesendet wurde; und Aktivieren eines Ruhe-
Zustands, der dem AGV zugeordnet ist, als Reaktion
auf Bestimmen, dass der globale Aktivierungsbefehl
nicht durch das Flottenverwaltungssystem gesendet
wurde; ferner umfassend: Re-Aktivieren des Aktivi-
erungsmoduls, wenn das AGV in einem Standby-
Zustand und als Reaktion auf einen Ablauf eines
definierten Zeitraums gemal einem vorbestimmten
Zeitplan oder eine Einleitung eines Fernsteuerbe-
fehls betrieben wird; wobei eine zweite Niedrigleis-
tungsschaltung das Aktivierungsmodul an die Hilfs-
leistungsquelle koppelt; und wobei das Aktivieren
des Aktivierungsmoduls des AGV als Reaktion
darauf, dass ein definierter Zeitraum abgelaufen ist,
gemal einem vorbestimmten Zeitplan oder eine Ein-
leitung eines Fernsteuerbefehls erfolgt.

[0009] Die vorliegende Offenbarung stellt ein Sys-
tem bereit, das Folgendes umfasst: ein Fahrzeugs-
teuersystem, das zu Folgendem konfiguriert ist: Akti-
vieren eines Aktivierungsmoduls eines autonomen
gefihrten Fahrzeugs (autonomous guided vehicle -
AGV), wenn das AGV in einem Standby-Zustand
betrieben wird; Bestimmen, durch das Aktivierungs-
modul, ob ein globaler Aktivierungsbefehl durch ein
Flottenverwaltungssystem gesendet wurde, und
Aktivieren eines dem AGV zugeordneten Ein-
Zustands als Reaktion auf das Bestimmen, dass
der globale Aktivierungsbefehl durch das Flottenver-
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waltungssystem gesendet wurde; und ein Flottenver-
waltungssystem, das zu Folgendem konfiguriert ist:
Senden eines globalen Aktivierungsbefehls; wobei
das Aktivierungsmodul an eine erste Niedrigleis-
tungsschaltung gekoppelt ist, die dem AGV zugeord-
net ist, und wobei der globale Aktivierungsbefehl
Uber ein Ultrabreitbandnetzwerk, Bluetooth®, WIFI,
ein CV2X-Protokoll, ein 6ffentliches Mobilfunknetz
oder ein privates Mobilfunknetz gesendet wird;
wobei das Fahrzeugsteuersystem ferner zu Folgen-
dem konfiguriert ist: Veranlassen, dass das Aktivi-
erungsmodul Uber eine dem AGV zugeordnete
Hauptleistungsquelle geladen wird, wobei die erste
Niedrigleistungsschaltung mit der Hautleistungs-
quelle gekoppelt ist; wobei das Fahrzeugsteuersys-
tem ferner zu Folgendem konfiguriert ist: Aktivieren
des dem AGV zugeordneten Standby-Zustands als
Reaktion auf einen globalen Abschaltbefehl, der
Uber das Flottenverwaltungssystem gesendet wird;
Aktivieren des Aktivierungsmoduls, wobei das Aktivi-
erungsmodul Uber eine Hilfsleistungsquelle mit Leis-
tung versorgt wird; Bestimmen, ob der globale Aktivi-
erungsbefehl durch das Flottenverwaltungssystem
gesendet wurde; und Aktivieren eines Ruhe-
Zustands, der dem AGV zugeordnet ist, als Reaktion
auf Bestimmen, dass der globale Aktivierungsbefehl
nicht durch das Flottenverwaltungssystem gesendet
wurde; wobei das Fahrzeugsteuersystem ferner zu
Folgendem konfiguriert ist: Re-Aktivieren des Aktivi-
erungsmoduls, wenn das AGV in einem Standby-
Zustand und als Reaktion auf einen Ablauf eines
definierten Zeitraums gemaf einem vorbestimmten
Zeitplan oder eine Einleitung eines Fernsteuerbe-
fehls betrieben wird; wobei eine zweite Niedrigleis-
tungsschaltung das Aktivierungsmodul an die Hilfs-
leistungsquelle koppelt; und wobei das Aktivieren
des Aktivierungsmoduls des AGV als Reaktion
darauf, dass ein definierter Zeitraum abgelaufen ist,
gemal einem vorbestimmten Zeitplan oder eine Ein-
leitung eines Fernsteuerbefehls erfolgt.

[0010] Die vorliegende Offenbarung stellt ein oder
mehrere nicht transitorische computerlesbare
Medien bereit, die prozessorausfihrbare Anweisun-
gen speichern, die, wenn von mindestens einem Pro-
zessor ausgefihrt, den mindestens einen Prozessor
zu Folgendem veranlassen: Aktivieren eines Aktivi-
erungsmoduls eines autonomen geflhrten Fahr-
zeugs (autonomous guided vehicle - AGV), wenn
das AGV in einem Standby-Zustand betrieben wird;
Bestimmen, durch das Aktivierungsmodul, ob ein
globaler Aktivierungsbefehl durch ein Flottenverwal-
tungssystem gesendet wurde; und Aktivieren eines
dem AGV zugeordneten Ein-Zustands als Reaktion
auf das Bestimmen, dass der globale Aktivierungs-
befehl durch das Flottenverwaltungssystem gesen-
det wurde; wobei das Aktivierungsmodul an eine
erste Niedrigleistungsschaltung gekoppelt ist, die
dem AGV zugeordnet ist, und wobei der globale Akti-
vierungsbefehl (ber ein Ultrabreitbandnetzwerk,
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Bluetooth®, WIFI, ein CV2X-Protokoll, ein offentli-
ches Mobilfunknetz, oder ein privates Mobilfunknetz
gesendet wird; wobei die prozessorausfuhrbaren
Anweisungen, die wenn durch den mindestens
einen Prozessor ausgefuhrt, den dem AGV zugeord-
neten Ein-Zustand aktivieren, ferner den mindestens
einen Prozessor zu Folgendem veranlassen: Veran-
lassen, dass das Aktivierungsmodul Gber eine dem
AGV zugeordnete Hauptleistungsquelle geladen
wird, wobei die erste Niedrigleistungsschaltung an
die Hauptleistungsquelle gekoppelt ist; wobei der
mindestens eine Prozessor ferner zu Folgendem
veranlasst wird: Aktivieren des Standby-Zustands,
der dem AGV zugeordnet ist, als Reaktion auf einen
globalen Abschaltbefehl, der durch das Flottenver-
waltungssystem gesendet wird; Aktivieren des Akti-
vierungsmoduls, wobei das Aktivierungsmodul durch
eine Hilfsleistungsquelle mit Leistung versorgt wird
und wobei eine zweite Niedrigleistungsschaltung
das Aktivierungsmodul an die Hilfsleistungsquelle
koppelt; Bestimmen, ob der globale Aktivierungsbe-
fehl durch das Flottenverwaltungssystem gesendet
wurde; und Aktivieren eines Ruhe-Zustands, der
dem AGV zugeordnet ist, als Reaktion auf Bestim-
men, dass der globale Aktivierungsbefehl nicht
durch das Flottenverwaltungssystem gesendet
wurde; wobei der mindestens eine Prozessor ferner
zu Folgendem veranlasst wird: Re-Aktivieren des
Aktivierungsmoduls, wenn das AGV in einem
Standby-Zustand und als Reaktion auf einen Ablauf
eines definierten Zeitraums gemal einem vorbe-
stimmten Zeitplan oder eine Einleitung eines Fern-
steuerbefehls betrieben wird; und wobei das Aktivie-
ren des Aktivierungsmoduls des AGV als Reaktion
darauf, dass ein definierter Zeitraum abgelaufen ist,
gemal einem vorbestimmten Zeitplan oder eine Ein-
leitung eines Fernsteuerbefehls erfolgt.

[0011] Weitere Anwendungsbereiche werden aus
der in dieser Schrift bereitgestellten Beschreibung
ersichtlich. Es versteht sich, dass die Beschreibung
und konkrete Beispiele lediglich der Veranschauli-
chung dienen und den Schutzumfang der vorliegen-
den Offenbarung nicht einschranken sollen.

ZEICHNUNGEN

[0012] Zum umfassenden Verstandnis der Offenba-
rung werden nun verschiedene Formen davon unter
Bezugnahme auf die beigefligten Zeichnungen bei-
spielhaft beschrieben, in denen Folgendes gilt:

Fig. 1 illustriert ein Gesamtsystem zum Aktivie-
ren eines Fahrzeugs in Ubereinstimmung mit
verschiedenen Umsetzungen;

Fig. 2 illustriert ein beispielhaftes Fahrzeug, das
dem in Fig. 1 gezeigten System zugeordnet ist,
in Ubereinstimmung mit verschiedenen Umset-
zungen;
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Fig. 3 illustriert ein Funktionsblockdiagramm
einer beispielhaften Fertigungsumgebung in
Ubereinstimmung mit verschiedenen Umset-
zungen;

Fig. 4 ist ein Ablaufdiagramm, das ein beispiel-
haftes Verfahren zum Aktivieren des in Fig. 2
gezeigten Fahrzeugs illustriert, in Ubereinstim-
mung mit verschiedenen Umsetzungen; und

Fig. 5 illustriert ein Ablaufdiagramm, das ein
anderes beispielhaftes Verfahren zum Aktivie-
ren des in Fig. 2 gezeigten Fahrzeugs illustriert,
in Ubereinstimmung mit verschiedenen Umset-
zungen.

[0013] Die in dieser Schrift beschriebenen Zeich-
nungen dienen lediglich Veranschaulichungszwe-
cken und sind nicht dazu gedacht, den Umfang der
vorliegenden Offenbarung auf irgendeiner Weise
einzuschranken.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG

[0014] Die folgende Beschreibung ist lediglich bei-
spielhafter Natur und soll die vorliegende Offenba-
rung, Anwendung oder die Verwendungen nicht ein-
schranken. Es versteht sich, dass Uuber alle
Zeichnungen hinweg entsprechende Bezugszeichen
gleiche oder entsprechende Teile und Merkmale
angeben.

[0015] Die vorliegende Offenbarung stellt ein Mittel
zum ferngesteuerten Aktivieren einer Flotte von
AGVs unabhangig von der Anzahl von AGVs in der
Flotte bereit. Mit einem oder mehreren in dieser
Schrift beschriebenen Beispielen wird das Aktivieren
der Flotte von AGVs nicht mehr durch manuelles Ein-
schalten jedes der AGVs durchgefiihrt, wenn es an
der Zeit ist, die AGVs anzuschalten, bevor die Pro-
duktion wiederaufgenommen wird. Somit kann eine
grofRe FlottengroRe von AGVs, die ansonsten erheb-
liche Zeit- und Arbeitsressourcen erfordern wirde,
die nur dem Aktivieren der AGVs zugeordnet sind,
in einem kiirzeren Zeitraum hochgefahren werden.
Als ein Beispiel kann, wenn die FlottengréRe von
AGVs groRer als einhundert ist, ein Bediener vor
jeder Produktionsschicht ungefahr 45 Minuten oder
mehr bendtigen, um jedes AGV manuell einzuschal-
ten. Zusatzlich kann es sein, dass bei einer grof3en
FlottengroRe eines oder mehrere der AGVs durch
den Bediener nicht angeschaltet werden, zum Bei-
spiel aufgrund von Zeitbeschrankungen, da sich die
AGVs in einem ungewdhnlichen/unregelmafigen
Bereich in der Anlage befinden, wobei sich die
AGVs innerhalb einer Automatisierungszelle befin-
den und/oder die AGVs versehentlich nicht ange-
schaltet werden. Dementsprechend kann das nicht
Einschalten jedes AGV der Flotte zu verlangerten
Ausfallzeiten fihren, die nur dadurch behoben wer-
den, dass der Bediener das ibersehene AGV erneut
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besucht, um das Ubersehene AGV manuell mit Leis-
tung zu versorgen. Durch Einsetzen einer globalen
Aktivierungsfunktion in Ubereinstimmung mit einem
oder mehreren in dieser Schrift beschriebenen Bei-
spielen wird die Zeit zum Einschalten einer Flotte von
AGVs wesentlich reduziert. Darlber hinaus aktiviert
die globale Aktivierungsfunktion jedes AGV und
reduziert dadurch die Wahrscheinlichkeit, dass ein
Satz von AGVs nicht angeschaltet wird, unter Ver-
wendung der in dieser Schrift beschriebenen Verfah-
ren und Systeme oder beseitigt diese.

[0016] Fig. 1 zeigt ein schematisches Blockdia-
gramm, das ein Kommunikationssystem 100 illust-
riert, das dem Aktivieren eines Fahrzeugs (z. B.
eines Fahrzeugs 200, gezeigt in Fig. 2) zugeordnet
ist. Es versteht sich, dass das Kommunikationssys-
tem 100 auch dem Aktivieren von mehr als einem
Fahrzeug oder einzelnen Fahrzeugen (z. B. einer
Flotte von Fahrzeugen) zugeordnet sein kann. Das
Kommunikationssystem 100 beinhaltet im Allgemei-
nen ein Flottenverwaltungssystem 102 und ein Fahr-
zeugsteuersystem 104. Das Flottenverwaltungssys-
tem 102 kann eine drahtlose  Server-
Konnektivitatseinheit 106 und eine Steuerung 108
beinhalten. Das Flottenverwaltungssystem 102 ist
dazu konfiguriert, eine oder mehrere Anweisungen
direkt drahtlos an eine Fahrzeugtelematik-Steuerein-
heit (vehicle telematics control unit - TCU) 110 des
Fahrzeugsteuersystems 104 Uber eine beliebige
Form von Nachrichteniibermittiung, wie etwa, aber
nicht beschrankt auf, ein Ultrabreitbandnetzwerk,
Bluetooth®, WIFI, ein CV2X-Protokoll, ein offentli-
ches Mobilfunknetz oder ein privates Mobilfunknetz
sowie andere, zu senden.

[0017] Die eine oder die mehreren Anweisungen
kdnnen die Aktivierung oder die Deaktivierung eines
oder mehrerer Zustande des Fahrzeugs 200 initiie-
ren. Zum Beispiel beinhalten der eine oder die meh-
reren Zustande einen Standby-Zustand, einen Ein-
Zustand, einen Ruhe-Zustand oder einen Aus-
Zustand. Es versteht sich jedoch, dass die eine
oder die mehreren Anweisungen die Aktivierung
oder die Deaktivierung eines beliebigen Zustands,
der dem Fahrzeug 200 zugeordnet ist, initiieren kon-
nen. Als ein Beispiel kann das Flottenverwaltungs-
system 102 zusatzlich dazu konfiguriert sein, draht-
los Daten mit dem Fahrzeugsteuersystem 104 (iber
eine beliebige Form von Nachrichtenibermittlung,
wie etwa, aber nicht beschrankt auf, ein Ultrabreit-
bandnetzwerk, Bluetooth®, WIFI, ein CV2X-Proto-
koll, ein 6ffentliches Mobilfunknetz oder ein privates
Mobilfunknetz sowie andere, auszutauschen (z. B.
senden/empfangen). Als ein anderes Beispiel kon-
nen die ausgetauschten Daten dem einen oder den
mehreren Zustéanden des Fahrzeugs 200 zugeordnet
sein.
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[0018] Die Steuerung 108 des Flottenverwaltungs-
systems 102 ist dazu konfiguriert, den Betrieb des
Fahrzeugs 200 zentral zu steuern. Zum Beispiel
beinhaltet der Betrieb des Fahrzeugs 200 Umschal-
ten zwischen jedem des einen oder der mehreren
Zustande, einschlieRlich des Standby-Zustands,
des Ein-Zustands, des Ruhe-Zustands oder des
Aus-Zustands. Es versteht sich, dass die Steuerung
108 innerhalb des Flottenverwaltungssystems 102
angeordnet oder relativ zu dem Flottenverwaltungs-
system 102 aullerhalb angeordnet sein kann (z. B.
von dem Flottenverwaltungssystem 102 entfernt).
Zum Beispiel ist die Steuerung 108 dazu konfiguriert,
das Flottenverwaltungssystem 102 dazu zu veran-
lassen, die eine oder mehreren Anweisungen draht-
los an das Fahrzeugsteuersystem 104 zu Ubertra-
gen.

[0019] Als ein Beispiel kann der Ein-Zustand des
Fahrzeugs 200 als Reaktion darauf, dass ein defi-
nierter Zeitraum (z. B. finf Minuten) ablauft, geman
einem vorbestimmten Zeitplan (z. B. ungefahre Zeit-
intervalle, in denen erwartet wird, dass das Fahrzeug
200 im Ein-Zustand oder basierend auf Produktions-
schichtzeitplanen) oder das Einleiten eines oder
mehrerer Fernsteuerbefehle, die von einem Fern-
steuersystem (z. B. einer PC-/PLC-Vorrichtung oder
einer Web-/Telefonanwendung) empfangen werden,
aktiviert werden. Als noch ein weiteres Beispiel ver-
steht es sich, dass ein beliebiger des einen oder der
mehreren Zustande, die dem Fahrzeug 200 zugeord-
net sind, als Reaktion darauf, dass der definierte
Zeitraum gemal dem vorbestimmten Zeitplan abge-
laufen ist, oder die Einleitung eines oder mehrerer
empfangener Fernsteuerbefehle, die von dem Fern-
steuersystem empfangen werden, aktiviert werden
kann.

[0020] Das dem Fahrzeug 200 zugeordnete Fahr-
zeugsteuersystem 104 beinhaltet im Allgemeinen
die Fahrzeug-TCU 110, ein zentrales Fahrzeug-
Gateway-Modul 112, ein Fahrzeug-Infotainmentsys-
tem 114, einen oder mehrere Fahrzeugsensoren
116, eine Fahrzeugbatterie 118, einen globales Navi-
gationssatellitensystem (global navigation satellite
system - GNSS) - Empfanger 120, Fahrzeugnaviga-
tionskarten 122, einen Fahrzeug-CAN-Bus 124 und
ein Aktivierungsmodul 126. Die Fahrzeug-TCU 110
gibt eine beliebige Komponente (z. B. das zentrale
Fahrzeug-Gateway-Modul 112, das Fahrzeug-Info-
tainmentsystem 114, den einen oder die mehreren
Fahrzeugsensoren 116, die Fahrzeugbatterie 118,
den GNSS-Empfanger 120, die Fahrzeugnaviga-
tionskarten 122, den Fahrzeug-CAN-Bus 124 und
das Aktivierungsmodul 126) des Fahrzeugsteuersys-
tems 104 frei, um die gesendeten Daten und/oder die
eine oder mehreren Anweisungen von dem Flotten-
verwaltungssystem 102 Uiber beliebige Nachrichten-
Ubermittlungsmittel, wie etwa ein Ultrabreitbandnetz-
werk, Bluetooth®, WIFI, ein CV2X-Protokoll, ein
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offentliches Mobilfunknetz oder ein privates Mobil-
funknetz zu empfangen. Als ein anderes Beispiel
kénnen die ausgetauschten Daten dem einen oder
den mehreren Zustanden des Fahrzeugs 200 zuge-
ordnet sein.

[0021] Das zentrale Fahrzeug-Gateway-Modul 112
wird als Schnittstelle zwischen verschiedenen Fahr-
zeugdomanen-Bussystemen betrieben, wie etwa
einem Motorraumbus (nicht gezeigt), einem Innen-
raumbus (nicht gezeigt), einem optischen Multime-
dia-Bus (nicht gezeigt), einem Diagnosebus fir War-
tung (nicht gezeigt) oder den Fahrzeug-CAN-Bus
124. Das zentrale Fahrzeug-Gateway-Modul 112 ist
dazu konfiguriert, Daten, die durch jedes der ver-
schiedenen Domanen-Bussysteme an das zentrale
Fahrzeug-Gateway-Modul 112 kommuniziert wer-
den, an andere Komponenten des Fahrzeugs 200
zu verteilen. Das zentrale Fahrzeug-Gateway-
Modul 112 ist zudem dazu konfiguriert, von dem Flot-
tenverwaltungssystem 102 empfangene Informatio-
nen Uber die Fahrzeug-TCU 110 an die verschiede-
nen Domanen-Bussysteme zu verteilen. Das
zentrale Fahrzeug-Gateway-Modul 112 ist ferner
dazu konfiguriert, Informationen an das Flottenver-
waltungssystem 102 (ber die Fahrzeug-TCU 110 zu
senden, die von verschiedenen Domanen-Bussys-
teme empfangen wurden. Das Fahrzeugsteuersys-
tem 104 ist zusatzlich dazu konfiguriert, die Fahr-
zeug-TCU 110 zu nutzen, um Informationen, die
von dem zentralen Fahrzeug-Gateway-Modul 112
empfangen wurden, an das Flottenverwaltungssys-
tem 102 zu verarbeiten und/oder zu senden.

[0022] Das Fahrzeug-Infotainmentsystem 114 ist
ein System, das einem Bediener (nicht gezeigt) des
Fahrzeugs 200 eine Kombination aus Informationen
und Unterhaltungsinhalten und/oder - diensten lie-
fert. Es versteht sich, dass das Fahrzeug-Infotain-
mentsystem 114 in einigen Beispielen dem Bediener
des Fahrzeugs 200 Unterhaltungsinhalte liefern
kann. Es versteht sich zudem, dass das Fahrzeug-
Infotainmentsystem 114 in anderen Beispielen dem
Bediener des Fahrzeugs 200 Informationsdienste lie-
fern kann. In einem oder mehreren Beispielen bein-
haltet das Fahrzeug-Infotainmentsystem 114 einge-
baute Autocomputer, die eine oder mehrere
Funktionen kombinieren, wie etwa digitale Radios,
eingebaute Kameras und/oder Fernseher. Das Fahr-
zeugsteuersystem 104 ist dazu konfiguriert, die
Fahrzeug-TCU 110 zu nutzen, um Informationen,
die von dem Fahrzeug-Infotainmentsystem 114 emp-
fangen wurden, an das Flottenverwaltungssystem
102 zu verarbeiten und/oder zu senden.

[0023] Die einen oder die mehreren Fahrzeugsen-
soren 116 kdnnen zum Beispiel eine oder mehrere
Kameras, Lidar-, Radar- und/oder Ultraschallvorrich-
tungen sein. Zum Beispiel emittieren Ultraschallvor-
richtungen, die als der eine oder die mehreren Fahr-
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zeugsensoren 116 genutzt werden, eine Hochfre-
quenzschallwelle, die auf ein Objekt (z. B. eine
Wand oder ein anderes Fahrzeug) trifft und dann zu
dem Fahrzeug 200 zurtckreflektiert wird. Basierend
auf der Zeitdauer, welche die Schallwelle bendtigt,
um zu dem Fahrzeug 200 zurlickzukehren, kann
das Fahrzeug 200 die Entfernung zwischen dem
einen oder den mehreren Fahrzeugsensoren 116
und dem Objekt bestimmen. Als ein anderes Beispiel
stellen Kameravorrichtungen, die als der eine oder
die mehreren Fahrzeugsensoren 116 genutzt wer-
den, eine visuelle Angabe eines Raums um das
Fahrzeug 200 herum bereit. Als ein zusatzliches Bei-
spiel emittieren Radarvorrichtungen, die als der eine
oder die mehreren Fahrzeugsensoren 116 genutzt
werden, elektromagnetische Wellensignale, die auf
das Objekt treffen und dann zu dem Fahrzeug 200
zurUckreflektiert werden. Basierend auf der Zeit-
dauer, welche die elektromagnetischen Wellen beno-
tigen, um zu dem Fahrzeug 200 zurlickzukehren,
kann das Fahrzeug 200 eine Entfernung, eine
Geschwindigkeit und einen Winkel des Fahrzeugs
200 relativ zu dem Objekt bestimmen. Das Fahr-
zeugsteuersystem 104 ist dazu konfiguriert, die
Fahrzeug-TCU 110 zu nutzen, um Informationen,
die von dem einen oder den mehreren Fahrzeugsen-
soren 116 empfangen wurden, an das Flottenverwal-
tungssystem 102 zu verarbeiten und/oder zu sen-
den.

[0024] Die Fahrzeugbatterie 118 wird durch ein Bat-
terieverwaltungssystem (nicht gezeigt) gesteuert,
das der Fahrzeugbatterie 118 Anweisungen bereit-
stellt. Zum Beispiel stellt das Batterieverwaltungs-
system Anweisungen an die Fahrzeugbatterie 118
bereit, basierend auf einer Temperatur der Fahrzeug-
batterie 118. Das Batterieverwaltungssystem stellt
akzeptable Strommodi der Fahrzeugbatterie 118
sicher. Zum Beispiel schitzen die akzeptablen
Strommodi vor Uberspannung, Uberladung und/oder
Uberhitzung der Fahrzeugbatterie 118. Als ein ande-
res Beispiel gibt die Temperatur der Fahrzeugbatte-
rie 118 dem Batterieverwaltungssystem an, ob einer
der akzeptablen Strommodi innerhalb akzeptabler
Temperaturbereiche liegt. Das Fahrzeugsteuersys-
tem 104 ist dazu konfiguriert, die Fahrzeug-TCU
110 zu nutzen, um Informationen, die von der Fahr-
zeugbatterie 118 empfangen wurden, an das Flotten-
verwaltungssystem 102 zu verarbeiten und/oder zu
senden.

[0025] Die Fahrzeug-TCU 110 beinhaltet einen glo-
balen Navigationssatellitensystems (global naviga-
tion satellite system - GNSS) -Empfanger 120, der
dazu konfiguriert ist, mit einem oder mehreren Satel-
liten (nicht gezeigt) zu kommunizieren, sodass das
Fahrzeugsteuersystem 104 einen spezifischen
Standort des Fahrzeugs 200 bestimmen kann. Der
GNSS-Empfanger 120 ist zudem dazu konfiguriert,
mit dem einen oder den mehreren Satelliten zu kom-
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munizieren, sodass das Fahrzeug 200 einen spezifi-
schen Standort des Fahrzeugs 200 bestimmen kann.
Die Fahrzeugnavigationskarten 122 kdnnen dem
Bediener Uber einen Anzeigebildschirm (nicht
gezeigt) den spezifischen Standort des Fahrzeugs
200 anzeigen. Der GNSS-Empfanger 120 ist ferner
dazu konfiguriert, geografische Informationen zu
sammeln, die dem Fahrzeug 200 zugeordnet sind.
Das Fahrzeugsteuersystem 104 nutzt die Fahrzeug-
TCU 110, um Informationen, die von GNSS-Empfan-
ger 120 empfangen wurden, an das Flottenverwal-
tungssystem 102 zu verarbeiten und/oder zu sen-
den. Das Fahrzeugsteuersystem 104 nutzt die
Fahrzeug-TCU 110 zusétzlich, um Informationen,
die von den Fahrzeugnavigationskarten 122 empfan-
gen wurden, an das Flottenverwaltungssystem 102
zu verarbeiten und/oder zu senden.

[0026] Das Aktivierungsmodul 126 ist in einigen Bei-
spielen ein Transceivermodul, das dazu konfiguriert
ist, nur durch Nutzung geringer Leistungsmengen
betrieben zu werden. Zum Beispiel arbeitet die Echt-
zeituhr des Aktivierungsmoduls 126 wahrend eines
Ruhe-Zustands basierend auf einer Lithium-Knopf-
zelle. Als ein anderes Beispiel wird die Niedrigleis-
tungsschaltung 320b in dem Aktivierungsiberpri-
fungsintervall mit weniger als 30 Volt betrieben (z.
B. eine DC-Nennleistung von 24 Volt, die 12 Watt
nicht Uberschreiten darf). Es versteht sich jedoch,
dass das Aktivierungsmodul 126 mit einem beliebi-
gen Leistungspegel betrieben werden kann. Das
Aktivierungsmodul 126 ist Uber eine Niedrigleis-
tungsschaltung (z. B. eine Niedrigleistungsschaltung
320a, gezeigt in Fig. 3) an eine Hauptleistungsquelle
(z. B. eine Hauptleistungsquelle 302, gezeigt in
Fig. 3) gekoppelt. Das Aktivierungsmodul 126 ist
zudem Uuber die Niedrigleistungsschaltung (z. B.
eine Niedrigleistungsschaltung 320b, gezeigt in
Fig. 3) an eine Hilfsleistungsquelle (z. B. eine Hilfs-
leistungsquelle 304, gezeigt in Fig. 3) gekoppelt. Das
Aktivierungsmodul 126 wird periodisch aktiviert,
sodass das Aktivierungsmodul 126 bestimmen
kann, ob ein Befehl, welcher der Aktivierung oder
Deaktivierung eines beliebigen des einen oder der
mehreren Zustande zugeordnet ist, durch das Flot-
tenverwaltungssystem 102 gesendet wird. Zum Bei-
spiel wird das Aktivierungsmodul 126 als Reaktion
darauf, dass ein bestimmter Zeitraum gemalR dem
vorbestimmten Zeitplan abgelaufen ist, oder die Ein-
leitung eines oder mehrere Fernsteuerbefehle, die
von dem Fernsteuersystem empfangen wurden, akti-
viert.

[0027] Unter Bezugnahme auf die Fig. 2 kann ein
Fahrzeug 200 in verschiedenen Formen auf eine
Vielfalt von Arten mit Leistung versorgt sein, zum
Beispiel mit einem Elektromotor und/oder einer
Brennkraftmaschine. Das Fahrzeug 200 kann eine
beliebige Art von Fahrzeug sein, die durch einen
Elektromotor und/oder eine Brennkraftmaschine
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angetrieben wird, wie etwa als nicht einschrankende
Beispiele ein Auto, ein Truck, ein Roboter, ein Flug-
zeug und/oder ein Boot. Das Fahrzeug 200 kann
eine Fahrzeugsteuerung 202, einen oder mehrere
Fahrzeugaktoren 204, eine Vielzahl von bordeigenen
Sensoren 206 und eine Mensch-Maschine-Schnitt-
stelle (human machine interface - HMI) 208 beinhal-
ten. Ein Fahrzeug 200 weist zudem einen Referenz-
punkt 210 auf, das heildt einen festgelegten Punkt
innerhalb des durch eine Fahrzeugkarosserie defi-
nierten Raumes, zum Beispiel einen geometrischen
Mittelpunkt, an dem sich jeweilige Mittelachsen in
longitudinaler und lateraler Richtung des Fahrzeugs
200 schneiden. Der Referenzpunkt 210 identifiziert
den Standort des Fahrzeugs 200, zum Beispiel mit
einem Punkt, an dem sich das Fahrzeug 200 befin-
det, wenn das Fahrzeug 200 in Richtung eines Weg-
punkts navigiert.

[0028] Die Fahrzeugsteuerung 202 ist in einigen
Beispielen konfiguriert oder programmiert, um den
Betrieb der Bremsen, des Antriebs (z. B. Steuerung
der Beschleunigung des Fahrzeugs 200 durch
Steuern von einem oder mehreren von einer Brenn-
kraftmaschine, einem Elektromotor, einem Hybrid-
motor usw.), das Lenken, die Steuerung der Klimaan-
lage, die Innen- und/oder Aufllenbeleuchtung usw.
des Fahrzeugs 200 zu betreiben, sowie um zu
bestimmen, ob und wann die Fahrzeugsteuerung
202 derartige Vorgange anstelle eines menschlichen
Bedieners steuern soll. Es versteht sich, dass belie-
bige der dem Fahrzeug 200 zugeordneten Vorgange
Uber einen automatisierten, einen halbautomatisier-
ten oder einen manuellen Modus erleichtert werden
kénnen. Zum Beispiel kann der automatisierte
Modus erleichtern, dass beliebige der Vorgange
ohne die Hilfe des Bedieners vollstandig durch die
Fahrzeugsteuerung 202 gesteuert werden. Als ein
anderes Beispiel kann der halbautomatisierte
Modus ermoglichen, dass beliebige der Vorgange
zumindest teilweise durch die Fahrzeugsteuerung
202 und/oder den Bediener gesteuert werden. Als
ein weiteres Beispiel kann der manuelle Modus
ermoglichen, dass beliebige der Vorgange vollstan-
dig durch den Bediener gesteuert werden.

[0029] Die Fahrzeugsteuerung 202 beinhaltet einen
oder mehrere Prozessoren oder kann mit diesen
gekoppelt sein (z. B. Uber einen Fahrzeugkommuni-
kationsbus), zum Beispiel Steuerungen oder derglei-
chen, die zum Uberwachen und/oder Steuern ver-
schiedener Fahrzeugsteuerungen, wie etwa einer
Antriebsstrangsteuerung, einer Bremssteuerung,
einer Lenksteuerung usw. in dem Fahrzeug 200 bein-
haltet sind. Die Fahrzeugsteuerung 202 beinhaltet
zusatzlich den einen oder die mehreren Prozessoren
oder kann mit diesen gekoppelt sein, zum Beispiel
Steuerungen oder dergleichen, die in dem Fahrzeug
200 zum Uberwachen und/oder Steuern von Infor-
mationen beinhaltet sind, die dem einen oder den
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mehreren Zustdnden zugeordnet sind, wie in dieser
Schrift ausfihrlicher beschrieben. Die Fahrzeug-
steuerung 202 ist im Allgemeinen zur Kommunika-
tion in einem Fahrzeugkommunikationsnetzwerk,
das einen Bus in dem Fahrzeug 200 beinhalten
kann, wie etwa den CAN-Bus 124 oder dergleichen,
und/oder anderen drahtgebundenen und/oder draht-
losen Mechanismen angeordnet.

[0030] Die Fahrzeugsteuerung 202 Ubertragt, tUber
ein Fahrzeugnetzwerk, Nachrichten an verschiedene
Vorrichtungen in dem Fahrzeug 200 und/oder emp-
fangt Nachrichten von den verschiedenen Vorrich-
tungen, zum Beispiel den Fahrzeugaktoren 204,
dem HMI 208, usw. Alternativ oder zusatzlich kann
in Fallen, in denen die Fahrzeugsteuerung 202 meh-
rere Vorrichtungen beinhaltet, das Fahrzeugkommu-
nikationsnetzwerk flir Kommunikationen zwischen
Vorrichtungen genutzt werden, die als die Fahrzeug-
steuerung 202 dargestellt sind. Ferner kénnen, wie
nachstehend beschrieben, verschiedene Steuerun-
gen und/oder Sensoren der Fahrzeugsteuerung 202
Uber das Fahrzeugkommunikationsnetzwerk Daten
bereitstellen.

[0031] Zusatzlich ist die Fahrzeugsteuerung 202
dazu konfiguriert, tiber eine drahtlose Fahrzeugkom-
munikationsschnittstelle mit anderen Verkehrsobjek-
ten (z. B. Fahrzeugen, Infrastruktur, einem Fuligan-
ger usw.), zu kommunizieren, wie etwa Uber ein
Fahrzeug-zu-Fahrzeug-Kommunikationsnetzwerk.
Die Fahrzeugsteuerung 202 ist zudem zum Kommu-
nizieren Uber ein Fahrzeug-zu-Infrastruktur-Kommu-
nikationsnetzwerk konfiguriert, wie etwa zum Kom-
munizieren mit der Steuerung 108 des
Flottenverwaltungssystems 102. Das Fahrzeugkom-
munikationsnetzwerk stellt einen oder mehrere
Mechanismen dar, durch welche die Fahrzeugsteue-
rung 202 von Fahrzeugen 200 mit anderen Verkehrs-
objekten kommunizieren, und kann einer oder meh-
rere drahtloser Kommunikationsmechanismen sein,
einschliellich einer beliebigen gewiinschten Kombi-
nation aus drahtlosen (z. B. Mobilfunk-, drahtlosen,
Satelliten-, Mikrowellen- und Funkfrequenz-) Kom-
munikationsmechanismen und einer beliebigen
gewinschten Netzwerktopologie (oder Topologien,
wenn mehrere Kommunikationsmechanismen
genutzt werden). Beispiele von Fahrzeugkommuni-
kationsnetzwerken beinhalten unter anderem Mobil-
funk, Bluetooth®, IEEE 802.11, dedizierte Nahbe-
reichskommunikations (Dedicated Short Range
Communications - DSRC) und/oder Weitverkehrs-
netzwerke (Wide Area Networks - WAN), einschlief3-
lich des Internets, die Datenkommunikationsdienste
bereitstellen.

[0032] Die Fahrzeugaktoren 204 sind Uber Schal-
tungen, Chips oder andere elektronische und/oder
mechanische Komponenten umgesetzt, die ver-
schiedene Fahrzeugteilsysteme in Ubereinstimmung
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mit zweckmaligen Steuersignalen betatigen kon-
nen. Die Fahrzeugaktoren 204 kdnnen verwendet
werden, um eine Bremsung, Beschleunigung und/o-
der Lenkung des Fahrzeugs 200 zu steuern. Die
Fahrzeugsteuerung 202 kann dazu programmiert
sein, die Fahrzeugaktoren 204, einschlieflich
Antrieb, Lenkung und/oder Bremsung, basierend
auf der geplanten Beschleunigung oder Verlangsa-
mung des Fahrzeugs 200 zu betatigen.

[0033] Die Vielzahl von bordeigenen Sensoren 206
beinhaltet eine Vielfalt von Vorrichtungen, um der
Fahrzeugsteuerung 202 Daten bereitzustellen. Zum
Beispiel kann die Vielzahl von Sensoren 206 Objek-
terfassungssensoren, wie etwa LIDAR-Sensor(en)
beinhalten, die auf oder in dem Fahrzeug 200 ange-
ordnet sind, die relative Standorte, Grofien und For-
men eines oder mehrerer Ziele bereitstellen, die das
Fahrzeug 200 umgeben, zum Beispiel zusatzliche
Fahrzeuge, Fahrrader, Fultganger, Roboter, Droh-
nen usw., die sich neben, vor und/oder hinter dem
Fahrzeug 200 fortbewegen. Als ein anderes Beispiel
kann die Vielzahl von bordeigenen Sensoren 206
Radarsensoren sein, die an einem oder mehreren
StolAfangern des Fahrzeugs 200 fixiert sind, die
Standorte des Ziel (der Ziele) relativ zu dem Standort
des Fahrzeugs 200 bereitstellen kénnen.

[0034] Die Objekterfassungssensoren  kdnnen
einen Kamerasensor beinhalten zum Beispiel um
eine Vorderansicht, Seitenansicht, Ruickansicht
usw. bereitzustellen, die Bilder eines Bereichs bereit-
stellen, der das Fahrzeug 200 umgibt. Zum Beispiel
kann die Fahrzeugsteuerung 202 dazu programmiert
sein, Sensordaten von Kamerasensor(en) zu emp-
fangen und Bildverarbeitungstechniken umzusetzen,
um eine StralRe, Infrastrukturelemente usw. zu detek-
tieren. Die Fahrzeugsteuerung 202 kann ferner dazu
programmiert sein, einen aktuellen Fahrzeugstand-
ort basierend auf Standortkoordinaten zu bestim-
men, zum Beispiel GPS-Koordinaten, die von dem
Fahrzeug 200 empfangen wurden und einen Stand-
ort des Fahrzeugs 200 von einem GPS-Sensor ange-
ben.

[0035] Die HMI 208 ist dazu konfiguriert, wahrend
des Betriebs des Fahrzeugs 200 Informationen von
einem Benutzer, wie etwa dem Bediener, zu empfan-
gen. Darliber hinaus ist die HMI 208 dazu konfigu-
riert, dem Benutzer Informationen darzustellen, wie
etwa einem Insassen des Fahrzeugs 200. In einigen
Variationen ist die Fahrzeugsteuerung 202 dazu pro-
grammiert, Zieldaten, zum Beispiel Standortkoordi-
naten, von der HMI 208 zu empfangen.

[0036] Dementsprechend kénnen der eine oder die
mehreren Zustande des Fahrzeugs 200 fernge-
steuert oder umgeschaltet (z. B. ferngesteuert akti-
viert oder deaktiviert) werden. Zum Beispiel kann
das Flottenverwaltungssystem 102 ein beliebiges
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von der Fahrzeugsteuerung 202, den Fahrzeugakto-
ren 204, der Vielzahl von bordeigenen Sensoren
206, der HMI 208 und/oder dem Referenzpunkt 210
nutzen, um das Fahrzeug 200 im Standby-Zustand
zu veranlassen, in den Ein-Zustand umzuschalten.
Es versteht sich jedoch, dass das Flottenverwal-
tungssystem 102 das Fahrzeug 200 dazu veranlas-
sen kann, zwischen einem beliebigen des einen oder
der mehreren Zustéande von einem beliebigen des
anderen oder der mehreren Zustande umzuschalten
(z. B. aus dem Ruhe-Zustand in den Ein-Zustand).

[0037] Fig. 3 stellt ein Funktionsblockdiagramm dar,
das ein Beispiel flir eine Fertigungsumgebung 300
des in Fig. 1 beschriebenen Kommunikationssys-
tems 100 illustriert. Zum Beispiel setzt die Ferti-
gungsumgebung 300 eine globale Aktivierungsfunk-
tion ein und beinhaltet im Allgemeinen das
Flottenverwaltungssystem 102, ein programmierba-
res Logiksteuer-(programmable logic controller -
PLC) -System 306 und eine Flotte von autonomen
gefihrten Fahrzeugen (autonomous guided vehicles
- AGV) (nicht gezeigt). Zum Beispiel kann jedes AGV
der Flotte von AGVs durch das Fahrzeug 200 darge-
stellt sein.

[0038] Jedes AGV der Flotte von AGVs beinhaltet
die Hauptleistungsquelle 302, die Hilfsleistungs-
quelle 304, das Aktivierungsmodul 126, ein program-
mierbares Logiksteuer-(programmable logic control-
ler - PLC) -System 306, Diodenbriicken 308a, 308b
und ein Steuerrelais 310. Das Flottenverwaltungs-
system 102 ist Gber ein Wi-Fi-Modul 312, eine Wi-
Fi-Leistungsschaltung 314 und die Diodenbriicke
308a kommunikativ an das Aktivierungsmodul 126
jedes der AGVs der Flotte von AGVs gekoppelt.
Jeder des einen oder der mehreren Zustande wird
durch eine Einschaltschaltung 316, die Diodenbri-
cke 308b, ein Freigabelademodul 318 und ein AGV-
Einschaltmodul 320 gesteuert.

[0039] Das Aktivierungsmodul 126 ist Uber die Nied-
rigleistungsschaltung 322a an die Hauptleistungs-
quelle 302 gekoppelt. Das Aktivierungsmodul 126
ist zudem uber die Niedrigleistungsschaltung 322b
an die Hilfsleistungsquelle 304 gekoppelt. Das Akti-
vierungsmodul 126 wird periodisch aktiviert, sodass
das Aktivierungsmodul 126 bestimmen kann, ob ein
Befehl, welcher der Aktivierung oder Deaktivierung
eines beliebigen des einen oder der mehreren
Zustande zugeordnet ist, durch das Flottenverwal-
tungssystem 102 gesendet wird. Zum Beispiel wird
das Aktivierungsmodul 126 als Reaktion darauf,
dass ein bestimmter Zeitraum gemafl dem vorbe-
stimmten Zeitplan abgelaufen ist, oder die Einleitung
eines oder mehrere Fernsteuerbefehle, die von dem
Fernsteuersystem empfangen wurden, aktiviert.

[0040] In einem Beispiel ist das Aktivierungsmodul
126 dazu konfiguriert, durch die Hilfsleistungsquelle
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304 mit Leistung versorgt (z. B. geladen) zu werden,
wenn sich das AGV in einem beliebigen anderen
Zustand als dem Ein-Zustand befindet. Als ein Bei-
spiel ist das Aktivierungsmodul 126 in einem Fall, in
dem das AGV in dem Standby-Zustand ist, dazu kon-
figuriert, durch die Hilfsleistungsquelle 304 mit Leis-
tung versorgt zu werden. In dem Fall, in dem sich das
AGV im Standby-Zustand befindet, ist das Aktivi-
erungsmodul 126 ferner dazu konfiguriert, durch
Aktivieren des Freigabe-Wi-Fi-Moduls 312 und der
Diodenbriicke 308a periodisch aktiviert zu werden,
sodass das Aktivierungsmodul 126 bestimmen
kann, ob der Befehl, welcher der Aktivierung des
Ein-Zustands zugeordnet ist (z. B. ein globaler Akti-
vierungsbefehl), durch das Flottenverwaltungssys-
tem 102 gesendet wurde. In einem anderen Beispiel
kann der Befehl in einer Datenbank (nicht gezeigt)
gespeichert sein. Wenn zum Beispiel das Aktivi-
erungsmodul 126 aktiv wird, kann das Fahrzeug
200 mit der Datenbank kommunizieren, um zu
bestimmen, ob der Befehl durch das Flottenverwal-
tungssystem 102 gesendet wurde, wahrend das Akti-
vierungsmodul 126 inaktiv war. Als ein anderes Bei-
spiel kann die Datenbank innerhalb des
Flottenverwaltungssystems 102, innerhalb des Fahr-
zeugs 200 selbst oder aufterhalb sowohl des Flotten-
verwaltungssystems 102 als auch des Fahrzeugs
200 angeordnet sein.

[0041] Falls das Aktivierungsmodul 126 bestimmt,
dass der Befehl nicht durch das Flottenverwaltungs-
system 102 gesendet wurde, bleibt das Aktivierungs-
modul 126 im Standby-Zustand. Wenn das Aktivi-
erungsmodul 126 jedoch bestimmt, dass der Befehl
durch das Flottenverwaltungssystem 102 gesendet
wurde, aktiviert das Aktivierungsmodul 126 das
AGV (veranlasst z. B., dass das AGV in den Ein-
Zustand eintritt), indem es die Diodenbriicke 308b
Uber die Einschaltschaltung 316 und das Steuerre-
lais 310 aktiviert. Als ein Beispiel ist das Aktivi-
erungsmodul 126 in einem Fall, in dem das AGV in
dem Ein-Zustand ist, dazu konfiguriert, durch die
Hauptleistungsquelle 302 mit Leistung versorgt zu
werden.

[0042] Das Aktivierungsmodul 126 fahrt damit fort,
auf beliebige Befehle zu horen, die von dem Flotten-
verwaltungssystem 102 gesendet werden, wahrend
sich das AGV im Ein-Zustand befindet (z. B. fortfahrt,
gesendete Signale zu empfangen). Falls das Aktivi-
erungsmodul 126 bestimmt, dass der Befehl, wel-
cher der Aktivierung des Aus-Zustands zugeordnet
ist (z. B. ein globaler Abschaltbefehl), durch das Flot-
tenverwaltungssystem 102 gesendet wurde, wird der
dem AGV zugeordnete Ruhe-Zustand aktiviert. Falls
das Aktivierungsmodul 126 alternativ bestimmt, dass
der Befehl, welcher der Aktivierung des Aus-
Zustands zugeordnet ist (z. B. ein globaler Abschalt-
befehl), durch das Flottenverwaltungssystem 102
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gesendet wurde, wird der dem AGV zugeordnete
Ruhe-Zustand aktiviert.

[0043] Fig. 4 ist ein Ablaufdiagramm, das ein bei-
spielhaftes Verfahren 400 zum ferngesteuerten
Aktiveren einer Flotte von Fahrzeugen (z. B. des
Fahrzeugs 200) illustriert. Bei Vorgang 402 wird ein
Aktivierungsmodul (z. B. das Aktivierungsmodul 126)
eines AGV aktiviert. Zum Beispiel wird das Aktivi-
erungsmodul des AGV aktiviert, wenn das AGV in
einem Standby-Zustand betrieben wird. Als ein
anderes Beispiel ist die Aktivierung des Aktivierungs-
moduls als Reaktion darauf, dass ein bestimmter
Zeitraum gemaly einem vorbestimmten Zeitplan
abgelaufen ist, oder die Einleitung eines Fernsteuer-
befehls. Als ein zusatzliches Beispiel ist das Aktivi-
erungsmodul an eine erste Niedrigleistungsschal-
tung (z. B. die Niedrigleistungsschaltung 322a), die
dem AGV zugeordnet ist, gekoppelt.

[0044] Bei Vorgang 404 wird eine Bestimmung vor-
genommen, ob ein globaler Aktivierungsbefehl durch
ein Flottenverwaltungssystem (z. B. das Flottenver-
waltungssystem 102) gesendet wurde. Zum Beispiel
erfolgt die Bestimmung, ob der globale Aktivierungs-
befehl durch das Flottenverwaltungssystem gesen-
det wurde, durch das Aktivierungsmodul gemacht.
Als ein anderes Beispiel wird der globale Aktivi-
erungsbefehl Uber ein Ultrabreitbandnetzwerk, Blue-
tooth®, WIFI, ein CV2X-Protokoll, ein o&ffentliches
Mobilfunknetz oder ein privates Mobilfunknetz
gesendet. In einem anderen Beispiel kann der glo-
bale Aktivierungsbefehl in einer Datenbank (nicht
gezeigt) gespeichert sein. Wenn zum Beispiel das
Aktivierungsmodul aktiv wird, kann das AGV mit der
Datenbank kommunizieren, um zu bestimmen, ob
der Befehl durch das Flottenverwaltungssystem
gesendet wurde, wahrend das Aktivierungsmodul
inaktiv war. Als ein anderes Beispiel kann die Daten-
bank bewirken, dass ein Flag bei der Aktivierung des
Aktivierungsmoduls aktiviert wird, falls die Daten-
bank den gesendeten Befehl speichert, sodass das
Aktivierungsmodul weil3, dass der globale Aktivi-
erungsbefehl durch das Flottenverwaltungssystem
gesendet wurde, wahrend das Aktivierungsmodul
inaktiv war. Als noch ein weiteres Beispiel kann das
Aktivierungsmodul bestimmen, ob der globale Aktivi-
erungsbefehl durch das Flottenverwaltungssystem in
Echtzeit gesendet wird, in einem all, in dem der glo-
bale Aktivierungsbefehl ubertragen wird, wahrend
das Aktivierungsmodul aktiv ist.

[0045] Bei Vorgang 406 wird ein dem AGV zugeord-
neter Ein-Zustand aktiviert. Zum Beispiel wird der
dem AGV zugeordnete Ein-Zustand als Reaktion
darauf aktiviert, dass bestimmt wird, dass der globale
Aktivierungsbefehl durch das Flottenverwaltungs-
system gesendet wurde. Als ein anderes Beispiel
wird veranlasst, dass das Aktivierungsmodul Uber
eine dem AGV zugeordnete Hauptleistungsquelle
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(z. B. die Hauptleistungsquelle 302) in einem Fall
geladen wird, in dem der dem AGV zugeordnete
Ein-Zustand aktiviert ist. Als noch ein weiteres Bei-
spiel ist die erste Niedrigleistungsschaltung im Ein-
Zustand zusatzlich an die Hauptleistungsquelle
gekoppelt.

[0046] In einem oder mehreren Beispielen wird der
dem AGV zugeordnete Standby-Zustand als Reak-
tion darauf aktiviert, dass ein globaler Abschaltbefehl
durch das Flottenverwaltungssystem gesendet
wurde. Zum Beispiel wird das Aktivierungsmodul
dann als Reaktion darauf, dass ein bestimmter Zeit-
raum gemafd einem vorbestimmten Zeitplan ablauft,
oder die Einleitung eines Fernsteuerbefehls, akti-
viert. Als ein noch anderes Beispiel wird das Aktivi-
erungsmodul durch eine Hilfsleistungsquelle (z. B.
die Hilfsleistungsquelle 304) in einem Fall mit Leis-
tung versorgt, in dem das AGV in dem Standby-
Zustand betrieben wird. Als ein weiteres Beispiel
wird der dem AGV zugeordnete Ruhe-Zustand als
Reaktion darauf aktiviert, dass bestimmt wird, dass
der globale Aktivierungsbefehl durch das Flottenver-
waltungssystem gesendet wurde. Das Aktivierungs-
modul wird erneut aktiviert (z. B. aus dem Ruhe-
Zustand), wenn das AGV in einem Standby-Zustand
betrieben wird und/oder als Reaktion darauf, dass
ein bestimmter Zeitraum geman einem vorbestimm-
ten Zeitplan abgelaufen ist oder einer Einleitung
eines Fernsteuerbefehls, zum Beispiel. Als ein ande-
res Beispiel koppelt eine zweite Niedrigleistungs-
schaltung (z. B. die Niedrigleistungsschaltung 322b)
das Aktivierungsmodul an die Hilfsleistungsquelle.

[0047] Fig. 5 ist ein Ablaufdiagramm, das ein bei-
spielhaftes Verfahren 500 zum ferngesteuerten
Aktiveren einer Flotte von Fahrzeugen (z. B. des
Fahrzeugs 200) illustriert. Bei Vorgang 502 wird ein
Aktivierungsmodul (z. B. das Aktivierungsmodul 126)
eines AGV aktiviert, wenn das AGV in einem
Standby-Zustand betrieben wird. Bei Vorgang 504
wird eine Bestimmung vorgenommen, ob ein globa-
ler Aktivierungsbefehl durch ein Flottenverwaltungs-
system (z. B. das Flottenverwaltungssystem 102)
gesendet wurde. Zum Beispiel erfolgt die Bestim-
mung, ob der globale Aktivierungsbefehl durch das
Flottenverwaltungssystem Ubertragen wurde, durch
das Aktivierungsmodul. In einem Fall, in dem das
Aktivierungsmodul bestimmt, dass der globale Aktivi-
erungsbefehl durch das Flottenverwaltungssystem
gesendet wurde, wird ein dem AGV zugeordneter
Ein-Zustand bei Vorgang 506 aktiviert.

[0048] In einem Fall, in dem das Aktivierungsmodul
bestimmt, dass der globale Aktivierungsbefehl nicht
durch das Flottenverwaltungssystem gesendet
wurde, wird ein dem AGV zugeordneter Ruhe-
Zustand bei Vorgang 508 aktiviert. Es versteht sich,
dass die Vorgange 502 und 504 wiederholt werden,
bis das Aktivierungsmodul bestimmt, dass der glo-
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bale Aktivierungsbefehl durch das Flottenverwal-
tungssystem gesendet wurde. Zum Beispiel werden
die Vorgange 502 und 504 periodisch wiederholt,
basierend darauf, dass ein bestimmter Zeitraum
gemal einem vorbestimmten Zeitplan ablauft, oder
der Einleitung eines oder mehrerer Fernsteuerbe-
fehle, die von einem Fernsteuersystem empfangen
wurden.

[0049] In einigen Beispielen wird zum Durchfiihren
der in dieser Schrift beschriebenen globalen Aktivi-
erungsfunktionalitat ein Verfahren zum Aktivhalten
einer Kommunikationsverbindung zwischen abge-
schalteten AGV und dem Flottenverwaltungssystem
hergestellt. Um die Kommunikation zwischen den
AGVs und dem Flottenverwaltungssystem aufrecht-
zuerhalten, wird, anstatt die AGVs eingeschaltet zu
lassen, das Aktivierungsmodul nach Ablauf eines
vorbestimmten Zeitraums und in einigen Fallen
periodisch eingeschaltet. Als ein Beispiel wird das
Aktivierungsmodul periodisch alle finf Minuten ein-
geschaltet. Wenn es eingeschaltet ist, aktiviert das
Aktivierungsmodul das Freigabe-Wi-Fi-Modul und
eine der Diodenbricken, um zu bestimmen, ob ein
globaler Aktivierungsbefehl von dem Flottenverwal-
tungssystem ausgegeben/gesendet wurde. Zum Bei-
spiel bestimmt das Aktivierungsmodul basierend auf
Kommunizieren mit einer Datenbank, die den gesen-
deten Aktivierungsbefehl speichert, wenn das Aktivi-
erungsmodul inaktiv ist, oder basierend auf Empfan-
gen des Aktivierungsbefehls in Echtzeit, ob der
globale Aktivierungsbefehl von dem Flottenverwal-
tungssystem ausgegeben/gesendet wurde. Wenn
der globale Aktivierungsbefehl gesendet/ausgege-
ben wird, aktiviert das Aktivierungsmodul das AGV-
Modul, eine der Diodenbriicken und das Steuerre-
lais, um das AGV einzuschalten (z. B. arbeitet das
AGV im Ein-Zustand). Wenn der globale Aktivi-
erungsbefehl nicht ausgegeben/gesendet wird, halt
das Aktivierungsmodul das AGV in einem Standby-
Zustand (z. B. bleibt das AGV abgeschaltet) und das
Aktivierungsmodul wird ausgeschaltet, bis der vorbe-
stimmte Zeitraum abgelaufen ist. Wenn das AGV
vollstdndig eingeschaltet ist, wird das Aktivierungs-
modul durch die AGV-Hauptleistungsquelle und
Uber das Freigabelademodul geladen. Das AGV
zieht keine Leistung aus der AGV-Hauptleistungs-
quelle, wenn das AGV abgeschaltet ist, und wird
stattdessen durch die Reserve-AGV-Batterie mit
Leistung versorgt.

[0050] Sofern in dieser Schrift nicht ausdriicklich
etwas anderes angegeben ist, sind alle numerischen
Werte, die mechanische/thermische Eigenschaften,
Prozentanteile von Zusammensetzungen, Abmes-
sungen und/oder Toleranzen oder andere Kenngro-
Ren angeben, so zu verstehen, dass sie durch das
Wort ,etwa“ oder ,ungefahr® modifiziert sind, wenn
sie den Umfang der vorliegenden Offenbarung
beschreiben. Diese Modifikation ist aus verschiede-
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nen Grinden winschenswert, einschlielllich indust-
rieller Praxis, Material, Fertigung und Montagetoler-
anzen sowie Testfahigkeit.

[0051] Wie in dieser Schrift verwendet, sollte die
Formulierung mindestens eines von A, B und C
dahingehend ausgelegt werden, dass sie ein logi-
sches (A ODER B ODER C) bedeutet, wobei ein
nicht ausschlieRendes logisches ODER verwendet
wird, und sollte nicht dahingehend ausgelegt wer-
den, dass sie ,mindestens eines von A, mindestens
eines von B und mindestens eines von C* bedeutet.

[0052] In dieser Anmeldung kann sich der Ausdruck
~Steuerung® und/oder ,Modul“ auf Folgendes bezie-
hen, Teil von Folgendem sein oder Folgendes bein-
halten: eine anwendungsspezifische integrierte
Schaltung (application specific integrated circuit -
ASIC); eine digitale, analoge oder gemischte analo-
gel/digitale diskrete Schaltung; eine digitale, analoge
oder gemischte analoge/digitale integrierte Schal-
tung; eine kombinatorische Logikschaltung; ein feld-
programmierbares Gate-Array (field programmable
gate array - FPGA); eine Prozessorschaltung
(gemeinsam genutzt, dediziert oder Gruppe), die
Code ausfuhrt; eine Speicherschaltung (gemeinsam
genutzt, dediziert oder Gruppe), die Code speichert,
der durch die Prozessorschaltung ausgefiihrt wird;
andere geeignete Hardwarekomponenten (z. B.
Integrierschaltkreis einer Operationsverstarkerschal-
tung als Teil des Warmeflussdatenmoduls), welche
die beschriebene Funktionalitat bereitstellen, oder
eine Kombination aus einigen oder allen der Vorste-
henden, wie etwa in einem Ein-Chip-System.

[0053] Der Ausdruck Speicher ist eine Untergruppe
des Ausdrucks computerlesbares Medium. Der Aus-
druck computerlesbares Medium schlie3t im in die-
ser Schrift verwendeten Sinne keine transitorischen
elektrischen oder elektromagnetischen Signale ein,
die sich durch ein Medium (wie etwa Uber eine Tra-
gerwelle) ausbreiten; der Ausdruck computerlesba-
res Medium kann daher als greifbar und nicht transi-
torisch betrachtet werden. Nicht einschrankende
Beispiele fur ein nicht transitorisches, greifbares
computerlesbares Medium sind nicht fllichtige Spei-
cherschaltungen (wie etwa eine Flash-Speicher-
Schaltung, eine Schaltung eines I6schbaren pro-
grammierbaren Festwertspeichers oder eine Schal-
tung eines Masken-Festwertspeichers), fliichtige
Speicherschaltungen (wie etwa eine Schaltung
eines statischen Direktzugriffsspeichers oder eine
Schaltung eines dynamischen Direktzugriffsspei-
chers), magnetische Speichermedien (wie etwa ein
analoges oder digitales Magnetband oder ein Fest-
plattenlaufwerk) und optische Speichermedien (wie
etwa eine CD, eine DVD oder eine Blu-ray Disc).

[0054] Die in dieser Anmeldung beschriebenen Vor-
richtungen und Verfahren kénnen teilweise oder voll-
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stdndig durch einen Spezialcomputer umgesetzt
werden, der durch Konfigurieren eines Universal-
computers zum Ausflihren einer oder mehrerer kon-
kreter Funktionen erstellt wird, die in Computerpro-
grammen  verkdrpert sind. Die vorstehend
beschriebenen Funktionsbldocke, Ablaufdiagramm-
komponenten und anderen Elemente dienen als
Softwarespezifikationen, die durch die Routinearbeit
eines erfahrenen Technikers oder Programmierers in
die Computerprogramme Ubersetzt werden kénnen.

[0055] Die Beschreibung der Offenbarung ist ledig-
lich beispielhafter Natur und somit sollen Variationen,
die nicht vom Kern der Offenbarung abweichen,
innerhalb des Umfangs der Offenbarung liegen. Der-
artige Variationen sind nicht als Abweichung vom
Wesen und Umfang der Offenbarung zu betrachten.

[0056] Gemal der vorliegenden Erfindung veranlas-
sen ein oder mehrere nicht transitorische computer-
lesbare Medien, die prozessorausfihrbare Anwei-
sungen speichern, die bei Ausfihrung durch
mindestens einen Prozessor den mindestens einen
Prozessor zu Folgendem: Aktivieren eines Aktivi-
erungsmoduls eines autonomen gefiihrten Fahr-
zeugs (autonomous guided vehicle - AGV), wenn
das AGV in einem Standby-Zustand betrieben wird;
Bestimmen, durch das Aktivierungsmodul, ob ein
globaler Aktivierungsbefehl durch ein Flottenverwal-
tungssystem gesendet wurde; und Aktivieren eines
dem AGV zugeordneten Ein-Zustands als Reaktion
auf das Bestimmen, dass der globale Aktivierungs-
befehl durch das Flottenverwaltungssystem gesen-
det wurde.

[0057] GemalR einer Ausfuhrungsform ist das Aktivi-
erungsmodul an eine dem AGV zugeordnete erste
Niedrigleistungsschaltung gekoppelt und wobei der
globale Aktivierungsbefehl Gber ein Ultrabreitband-
netzwerk, Bluetooth®, WIFI, ein CV2X-Protokoll, ein
offentliches Mobilfunknetz oder ein privates Mobil-
funknetz gesendet wird.

[0058] Gemal einer Ausfiihrungsform veranlassen
die prozessorausfiihrbaren Anweisungen, die, wenn
sie durch den mindestens einen Prozessor ausge-
fuhrt werden, den dem AGV zugeordneten Ein-
Zustand anschalten, ferner den mindestens einen
Prozessor zu Folgendem: Veranlassen, dass das
Aktivierungsmodul, Uber eine Hauptleistungsquelle,
die dem AGV zugeordnet ist, geladen wird, wobei
die erste Niedrigleistungsschaltung an die Hauptleis-
tungsquelle gekoppelt ist.

[0059] Gemal einer Ausfihrungsform wird der min-
destens eine Prozessor ferner zu Folgendem veran-
lasst: Aktivieren des Standby-Zustands, der dem
AGV zugeordnet ist, als Reaktion auf einen globalen
Abschaltbefehl, der durch das Flottenverwaltungs-
system gesendet wird; Aktivieren des Aktivierungs-
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moduls, wobei das Aktivierungsmodul durch eine
Hilfsleistungsquelle mit Leistung versorgt wird und
wobei eine zweite Niedrigleistungsschaltung das
Aktivierungsmodul an die Hilfsleistungsquelle kop-
pelt; Bestimmen, ob der globale Aktivierungsbefehl
durch das Flottenverwaltungssystem gesendet
wurde; und Aktivieren eines Ruhe-Zustands, der
dem AGV zugeordnet ist, als Reaktion auf das
Bestimmen, dass der globale Aktivierungsbefehl
nicht durch das Flottenverwaltungssystem gesendet
wurde.

[0060] Gemal einer Ausfihrungsform wird der min-
destens eine Prozessor ferner zu Folgendem veran-
lasst: erneutes Aktivieren des Aktivierungsmoduls,
wenn das AGV in einem Standby-Zustand betrieben
wird und als Reaktion darauf, dass ein bestimmter
Zeitraum gemall einem vorbestimmten Zeitplan
abgelaufen ist oder einer Einleitung eines Fern-
steuerbefehls.

[0061] Gemal einer Ausfiihrungsform ist die Akiti-
vierung des Aktivierungsmoduls des AGV als Reak-
tion darauf, dass ein bestimmter Zeitraum geman
einem vorbestimmten Zeitplan abgelaufen ist, oder
die Einleitung eines Fernsteuerbefehls.

12/20
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Patentanspriiche

1. Verfahren, umfassend:
Aktivieren eines Aktivierungsmoduls eines autono-
men geflhrten Fahrzeugs (autonomous guided
vehicle - AGV), wenn das AGV in einem Standby-
Zustand betrieben wird,
Bestimmen, ob der globale Aktivierungsbefehl durch
ein Flottenverwaltungssystem gesendet wurde,
durch das Aktivierungsmodul; und
Aktivieren eines dem AGV zugeordneten Ein-
Zustands als Reaktion darauf, dass bestimmt wird,
dass der globale Aktivierungsbefehl durch das Flot-
tenverwaltungssystem gesendet wurde.

2. \Verfahren nach Anspruch 1, wobei das Aktivi-
erungsmodul an eine dem AGV zugeordnete erste
Niedrigleistungsschaltung gekoppelt ist und wobei
der globale Aktivierungsbefehl Gber ein Ultrabreit-
bandnetzwerk, Bluetooth®, WIFI, ein CV2X-Proto-
koll, ein 6ffentliches Mobilfunknetz oder ein privates
Mobilfunknetz gesendet wird.

3. Verfahren nach Anspruch 2, wobei das Akti-

vieren des dem AGV zugeordneten Ein-Zustands
ferner Folgendes umfasst:
Veranlassen, dass das Aktivierungsmodul Uber eine
dem AGV zugeordnete Hauptleistungsquelle gela-
den wird, wobei die erste Niedrigleistungsschaltung
an die Hauptleistungsquelle gekoppelt ist.

4. Verfahren nach Anspruch 1, ferner umfas-
send:
Aktivieren des dem AGV zugeordneten Standby-
Zustands als Reaktion darauf, dass ein globaler
Abschaltbefehl durch das Flottenverwaltungssystem
gesendet wurde;
Aktivieren des Aktivierungsmoduls, wobei das Akti-
vierungsmodul durch eine Hilfsstromquelle mit Leis-
tung versorgt wird,;
Bestimmen, ob der globale Aktivierungsbefehl durch
das Flottenverwaltungssystem gesendet wurde; und
Aktivieren eines dem AGV zugeordneten Ruhe-
Zustands als Reaktion darauf, dass bestimmt wird,
dass der globale Aktivierungsbefehl nicht durch das
Flottenverwaltungssystem gesendet wurde.

5. Verfahren nach Anspruch 4, ferner umfas-
send:
erneutes Aktivieren des Aktivierungsmoduls, wenn
das AGV in einem Standby-Zustand betrieben wird
und als Reaktion darauf, dass ein bestimmter Zeit-
raum gemal einem vorbestimmten Zeitplan abge-
laufen ist oder als Reaktion auf eine Einleitung
eines Fernsteuerbefehls.

6. Verfahren nach Anspruch 4, wobei eine zweite
Niedrigleistungsschaltung das Aktivierungsmodul an
die Hilfsleistungsquelle koppelt.
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7. \Verfahren nach Anspruch 1, wobei die Aktivie-
rung des Aktivierungsmoduls des AGV als Reaktion
darauf, dass ein bestimmter Zeitraum gemaf einem
vorbestimmten Zeitplan abgelaufen ist, oder als
Reaktion auf die Einleitung eines Fernsteuerbefehls
erfolgt.

8. System, umfassend:
ein Fahrzeugsteuersystem, das zu Folgendem kon-
figuriert ist:
Aktivieren eines Aktivierungsmoduls eines autono-
men gefiihrten Fahrzeugs (autonomous guided
vehicle - AGV), wenn das AGV in einem Standby-
Zustand betrieben wird,
Bestimmen, ob der globale Aktivierungsbefehl durch
ein Flottenverwaltungssystem gesendet wurde,
durch das Aktivierungsmodul, und
Aktivieren eines dem AGV zugeordneten Ein-
Zustands als Reaktion darauf, dass bestimmt wird,
dass der globale Aktivierungsbefehl durch das Flot-
tenverwaltungssystem gesendet wurde; und
ein Flottenverwaltungssystem, das zu Folgendem
konfiguriert ist:
Senden des globalen Aktivierungsbefehls.

9. System nach Anspruch 8, wobei das Aktivi-
erungsmodul an eine dem AGV zugeordnete erste
Niedrigleistungsschaltung gekoppelt ist.

10. System nach Anspruch 9, wobei das Fahr-

zeugsteuersystem ferner zu Folgendem konfiguriert
ist:
Veranlassen, dass das Aktivierungsmodul Uber eine
dem AGV zugeordnete Hauptleistungsquelle gela-
den wird, wobei die erste Niedrigleistungsschaltung
an die Hauptleistungsquelle gekoppelt ist.

11. System nach Anspruch 8, wobei das Fahr-
zeugsteuersystem ferner zu Folgendem konfiguriert
ist:

Aktivieren des dem AGV zugeordneten Standby-
Zustands als Reaktion darauf, dass ein globaler
Abschaltbefehl durch das Flottenverwaltungssystem
gesendet wurde;

Aktivieren des Aktivierungsmoduls, wobei das Akti-
vierungsmodul durch eine Hilfsstromquelle mit Leis-
tung versorgt wird;

Bestimmen, ob der globale Aktivierungsbefehl durch
das Flottenverwaltungssystem gesendet wurde; und
Aktivieren eines dem AGV zugeordneten Ruhe-
Zustands als Reaktion darauf, dass bestimmt wird,
dass der globale Aktivierungsbefehl nicht durch das
Flottenverwaltungssystem gesendet wurde.

12. System nach Anspruch 11, wobei das Fahr-
zeugsteuersystem ferner zu Folgendem konfiguriert
ist:
erneutes Aktivieren des Aktivierungsmoduls, wenn
das AGV in einem Standby-Zustand betrieben wird
und als Reaktion darauf, dass ein bestimmter Zeit-
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raum gemal einem vorbestimmten Zeitplan abge-
laufen ist oder als Reaktion auf eine Einleitung
eines Fernsteuerbefehls.

13. System nach Anspruch 11, wobei eine
zweite Niedrigleistungsschaltung das Aktivierungs-
modul an die Hilfsleistungsquelle koppelt.

14. System nach Anspruch 8, wobei die Aktivie-
rung des Aktivierungsmoduls des AGV als Reaktion
darauf, dass ein bestimmter Zeitraum gemaf einem
vorbestimmten Zeitplan abgelaufen ist, oder als
Reaktion auf die Einleitung eines Fernsteuerbefehls
erfolgt.

15. System nach Anspruch 8, wobei der globale
Aktivierungsbefehl Uber ein Ultrabreitbandnetzwerk,
Bluetooth®, WIFI, ein CV2X-Protokoll, ein offentli-
ches Mobilfunknetz oder ein privates Mobilfunknetz
gesendet wird.

Es folgen 5 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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/-400

Aktivieren eines Aktivierungsmoduls eines autonomen
gefithrten Fahrzeugs (autonomous guided vehicle — AGV),
wenn das AGV in einem Standby-Zustand betrieben wird

Bestimmen, ob ein globaler Aktivierungsbefehl durch ein
Flottenverwaltungssstem gesendet wurde

Aktivieren eines dem AGV zugeordneten Ein-Zustands als
Reaktion darauf, dass bestimmt wird, dass der globale
Aktivierungsbefehl durch das Flottenverwaltungssystem
gesendet wurde

FIG. 4
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